Doplnky

23. Dopliaky

23.1 Transformace soufadného systému

Transformace soufadného systému je popsana v,,Navodu na programovani®“. Na tomto misté se budeme jen
zabyvat problematikou fizeni transformace z PLC programu. Pro dalsi vyklad se pfedpoklada znalost zakladniho
navodu pro transformaci soufadnic, ktery je uveden v samostatné kapitole v navodu na programovani.

Systém umoznuje pouZzit nezavisle na sobé 2 rovinné transformace (2D) a jednu prostorovou (3D) transformaci
soufadnic. Kazda souradnice miize byt najednou zafazena jen v jedné transformaci.

Rizeni transformace soufadnic je umoznéno z NC partprogramu, z PLC programu a také pomoci specialniho
dialogového okna.

Pod pojmem fiktivni prostor (fiktivni soufadnice) rozumime ten prostor, ve kterém se pracuje. V tomto
prostoru probiha NC program a v ném také pracuje interpolator systému. Fiktivni prostor je pted transformaci
totozny s ptvodnim prostorem, danym referenci a nulovymi body stroje. Systém pii transformaci zobrazuje
soufadnice podle fiktivnich soufadnic.

Pod pojmem realny prostor (redlné soufadnice) rozumime skuteény prostor, ve kterém se obrabi. Vystup
z interpolatoru systému je transformovan z fiktivnich do realnych ptirtstkd drahy. Realné soutfadnice systému je
mozno vidét jen ve specialni obrazovce pro diagnostiku transformace. Softwarové limitni spinace a tabulkové
nelinedrni korekce pracuji podle realnych soufadnic systému.

Protoze transformace soufadného systému probihd az na vystupu z interpolatoru, neni transformaci ovlivnén
priubéh NC programu vcetné posunuti, délkovych a polomérovych korekei a ani dalSich pfepocti soutadnic.

Transformace soutfadnic se tyka vSech druh@ pohybu v systému, takze plati pro interpolator, vSechny ru¢ni
pohyby (AUTMAN), vle€eni os, kopirovani a také pro polohovaci jednotky fizené z PLC programu.

Transformacni parametry pro rovinnou transformaci jsou vypocteny ze zadané¢ho posunuti a thlu natoceni.
Pro prostorovou transformaci je nutno zadat tii uhly natoceni.

Rizeni transformace se sklada ze ttech hlavnich tkoni:

» Nastaveni transformac¢nich parametri
» Aktivace transformace
» Dezaktivace transformace

V PLC programu je umoznéno aktivovat a dezaktivovat jednotlivé transformace a Fidit zdlohovani parametrii
transformace pfi vypnuti systému. Dale budou rozebrany nékteré aspekty povoleni pohybu transformovanych os,
¢teni odmeétovani fiktivnich a readlnych soufadnic. V PLC programu se normalné¢ nepfedpokladda moznost
nastavovani parametrt transformace, ale jen fizeni jeji aktivace.
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23.1.1 Aktivace a dezaktivace transformace z PLC programu

V PLC programu jsou zpfistupnény promeénné:

bit 2: bit 1: bit 0: vyznam
TR RESTORE TR SET TR ENABLE
1.rovinna transformace

TRANS FLAT1 STATUS r r r stav
TRANS FLATI COMMAND W W - povely z PLC
TRANS FLATI1 AXIS bitova maska os (r w) definice os

2.rovinna transformace
TRANS FLAT2 STATUS r r r stav
TRANS FLAT2 COMMAND W W - povely z PLC
TRANS FLAT2 AXIS bitova maska os (r w) definice os

prostorova transformace
TRANS SPACE1 STATUS r r r stav
TRANS SPACE1 COMMAND W w - povely z PLC
TRANS SPACE1 AXIS bitova maska os (r w) definice os

V tabulce jsou policka u jednotlivych bitli oznac¢ena pismeny r a w. Pismeno r znamend, ze PLC program mutze
stav bitu jenom ¢ist a pismeno w znamena, ze do bitu mtze PLC program jenom zapisovat.

Pro préci s jednotlivymi bity musi PLC program pouzit zplisoby slozitgjsi adresace bitu.

Vyznam jednotlivych biti:

Bit: Vyznam
TR_ENABLE Hodnota log.1 znamena, Ze piislusna transformace je v systému povolena.
TR_SET Stav nebo piikaz pro aktivaci pfislusné transformace. Hodnota log.1 v pfipadé Cteni

stavu urcuje, ze transformace je pravé aktivni a v piipadé¢ prikazu urcuje, ze transformace
ma byt aktivovana.

TR_RESTORE Stav nebo ptikaz pro zruseni piislusné transformace. Hodnota log.1 v pfipadé ¢teni stavu
urcuje, ze transformace je zrusena a byl obnoven ptivodni stav. V piipadé prikazu urcuje,
ze transformace ma byt zruSena.

Priklad:
Aktivace a dezaktivace 2.rovinné transformace:

FL 1, TRANS FLAT2 COMMAND.TR SET ;aktivace 2D(2)

FL 1, TRANS FLAT2 COMMAND.TR RESTORE ;dezaktivace 2D (2)
Test, zda je aktivni prostorova transformace:

LDR TRANS SPACE1 STATUS.TR SET ;nacteni stavu transformace
JL1 TR AKTIVNI ;skok, kdyz je aktivni
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23.1.2 Z&kladni bitové signaly v transformaci

Bity pro povoleni pohybu PO_OSx definované v PB20 transformace soufadnic neovlivni. Kdyz napfiklad bude
programovan pohyb v ose Y, ale nasledkem transformace pojede také osa X, ziistane v rozhrani nahozen jen bit
PO_OSY.

Bity pro povoleni pohybu PO_OSxPI definované v PB20PI transformace soufadnic ovlivni. Kdyz naptiklad
bude programovan pohyb v ose Y, ale nasledkem transformace pojede také osa X, budou v rozhrani nahozeny
bity PO_OSXPI a PO_OSYPI. Nastavi se pozadavek na pohyb pro vSechny osy, které pojedou nasledkem
transformace. Pozadavek na pohyb osy, ktera vstupuje do transformace, zpisobi pozadavky na pohyb vSech os,
které tvofi prostoru transformace.

Bity SM_POxPI definované v PB20PIS urcuji smér skute¢ného realného pojezdu a jsou proto zafazenou
transformaci ovlivnény.

Bity MPxPI definované v BZHO8PI mohou slouZit pro povolovani pohybu, ale PLC program by mél ovladat
povoleni pohybu stejné pro vsechny osy, které jsou v transformaci. Kdyz naptiklad ma PLC program povolit
pohyb v ose X, ale osa X je pravé v transformaci s osou Y, musi PLC program povolit sou¢asné pohyb v ose Y.
Pokud PLC program zakaZe povoleni pohybu jenom v nékterych osach v transformaci, systém sam
zakaZe povoleni pohybu ve vSech osach, kterych se transformace tyka.

23.1.3 Reéln4 afiktivni poloha pro PLC program

PLC program ma k dispozici odmétovani systému pro zjisténi okamzité polohy stroje. Odméfovani je soucet
bufferu polohy B_POL a bufferu inkrementu B_INK. Oba buffery jsou typu DWORD v doplitkovém koédu a
odmeéfovani je v osminach mikronu. Odméfovani je platné od najeti do reference. Pfistup k jednotlivym osam je
relativni.

Toto prvotni odméfovani pied aktivaci transformace se stane fiktivnim odméfovanim po zatazeni transformace.
Kromé toho ma PLC program k dispozici realné odméfovani v bunikich TRANS_ODM, jedna se o 6 bun¢k typu
DWORD v dopliikovém koédu v osminach mikronu.

Skutec¢na poloha pred transformaci

(B POL+4x) + (B_INK+4.x )

Fiktivni poloha v transformaci Redalna poloha v transformaci

(B POL+4x) + (B _INK+4.x) (TRANS ODM +4.x )

V tabulce x je poradové ¢islo osy od nuly: x=0,1,2,3,4,5.

Priklad:
Nacteni fiktivni polohy pro 2. soufadnici:

LOD DWORD.B POL+4 ;buffer polohy pro 2. osu
AD DWORD.B INK+4 ;buffer inkrementu pro 2. osu

Nacteni realné polohy pro 2. soutfadnici:

LOD DWORD.TRANS ODM+4 ;redlné odmérovani pro 2.osu
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23.1.4 Zalohovani parametrt transformace

Systémy fady CNC8x9 nemaji pamét CMOS pro zalohovani dat, ale mohou vyuzit zdlohovani na HARDISK.
PLC program ma moznost zalohovat pfed vypnutim rizné pamétové oblasti a zpusob zalohovani je popsan
v navodu k programovani PLC v podkapitole: ,,Vypinani a zapinani systému fady CNC8x9-DUAL*.

Kdyz nastaveni parametrii transformace napriklad z dialogového zadani ma byt platné po delsi dobu obrabéni, je
potfeba zalohovat pfi vypnuti i parametry transformace. Aby systém pii opétovném zapnuti systému obnovil
vSechny parametry transformace, je potieba nastavit sedmou dekadu strojni konstanty R394 na hodnotu 1.

Nastaveni 7.dekddy R394 na hodnotu 1.

8 7 6 5 4 . 3 2 1
R394: x 1 X X X X
V PLC programu musi existovat ,,zalohovaci mechanizmus“ spoustén napiiklad od softwarového tlacitka
pro vypinani systému (kod v MATTL je OE7h) a v ném naprogramovand zadost o zalohovani transformace.
Zadost se provede nastavenim bitu REQ_BACKUP_TRANS. Systém pak ulozi parametry transformace na disk
do soubort $BKP TRN.SYS a $BKP TRN.BAK v adresafi SYSFILES. Po zapsani na disk systém bit
REQ BACKUP TRANS vynuluje.
Priklad:

Zadost a zalohovani parametrt transformace v mechanizmu:

FL 1,REQ BACKUP_ TRANS ;nastaveni Zadosti

EX

LDR REQ BACKUP_ TRANS ; Cekdni na zapséani na disk
EX1

Po zapnuti systému se parametry transformace automaticky obnovi, ale neprovede se aktivace transformace.
Samotnou aktivaci je mozno provést po najezdu do reference z NC programu, pomoci dialogového okna nebo
z PLC programu.
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23.2 Ruéni ovladani vstupa a vystupu

Moznost nezavislého ru¢niho ovladani binarnich vstupti a vystupti ptimo z panelu systému.
Plati pro systémy fady CNC8x9 — DUAL od softwarové verze panelu 40.15 a PLC piekladace 6.042.

Systémy fady CNC8x9 maji moznost plného ladéni a tvorby PLC programu pomoci externiho pocitace
(netbooku) ptipojeného pies sériovy kanal. Softwarové prosttedky potiebné pro ladéni a tvorbu PLC programu —
Wintechnol jsou k dispozici na firemnim CD nebo na strankach: www.mefi.cz. Moznost ru¢niho ovladani vstupti
a vystupt je jen dopliikova nouzova moznost pfimého nastavovani vstupti a vystupii pfimo z panelu systému bez
pouziti externiho pocitace.

Rucni fizeni vystupl je nezavislé na nastavované hodnoté vystupu z PLC programu a fizeni vstupi je nezavislé
na fyzické sejmuté hodnoté vstupu. Najednou je mozno ru¢né ovladat libovolny pocet vstupi a vystupi.

Blokové schéma pro ru¢ni ovladani vstupt a vystupt:

Nastavovani vystupt

L |

skute¢né SET vstupy vystupy SET skute¢né
vstupy do PLC ) LC z PLC vystupy
—> > > >
CLEAR CLEAR
T i

Sledovani hodnot ] Sledovani hodnot

ve forméatu Vyhodnoceni ve formatu

vstupt gllz,rt;tvy)smpu vystupd

\ goo

23.2.1 Aktivace ruéniho ovladani vstupt a vystupu

Od verze 40.16 je mozné pouzit dva zptisoby aktivace ovladani:

A) Provadi se pomoci tlacitka panelu systému, které aktivuje makro:
3800H .... povoleni / zakdzani ru¢niho ovladani vstupti a vystupti

Makro se prifadi pfislusnému tlacitku na panelu systému pomoci souboru KLAV.KNF (viz pfiloha L —
tlacitka na panelu systému) a standardné je ptifazeno tlacitku ,,USER* .

B) Provadi se automaticky volbou formatii vstupt, vystupti nebo matice panelu stroje pomoci volby
indikace — tlacitko WIN .
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Funkci ruéniho ovladani mozno zablokovat pomoci paté dekady strojni konstanty R89 ( 5.R89 ):

5.R89 Povoleni aktivace ru¢niho ovladani vstupi a vystupi.

S5.dekada |=0 Rucni ovladani vstuptli a vystupt je zablokovano.

=1 Rucni ovladani vstupti a vystupti je povoleno.

Pokud je stisknuto piislusné tlacitko (,,USER*) a v 5. dekad¢ strojni konstanty R89 je hodnota 1, systém zobrazi
na obrazovce dotaz pro opétovné potvrzeni aktivace ru¢niho ovladani.

Po celou dobu aktivace ru¢niho ovladani vstupd a vystupli se na obrazovce systému zobrazuje v horni ¢asti
cervené znacka 1/0.

Aktivaci ruéniho ovladani je mozno provést kdykoli nezavisle na aktualnich rezimech a formatech systému. Po
aktivaci se na systému zobrazi specidlni menu pro ruéni ovladani :

0 1 X x-all | 1/0O )

nastaveni nastaveni uvolnéni uvolni vse typ portu navrat

23.2.2 Ruéni nastavovani vstupti a vystupu

V dobé, kdyz je na systému aktivni menu pro rucni ovladdani vstupl a vystupl, podbarvi se v horni casti
obrazovky misto pro aktudlni polozku na Cerveno s napisem vyvolené¢ho typu portu (OUTPUT, INPUT,
MATRIX).

Nastaveni se provede v krocich:

1. Volba typu portu. Typ portu se piepina 5. softwarovym tlad¢itkem menu a voli se z moznosti, které
poskytuje aktualni softwarova verze. Ve verzi 40.15 jsou mozné volby:

OUTPUT ..... nastavovani vystupti

INPUT ... nastavovani vstupd

MATRIX ..... nastavovani maticovych vstupt

2. Volba nastaveni. Moznosti nastaveni se provedou 1. az 3. softwarovym tlac¢itkem menu.
0..oeeenn. nastaveni bitu na hodnotu log.0
| IO nastaveni bitu na hodnotu log.1
b QT uvolnéni bitu, vystup bude opét ovladan z PLC a vstup bude odpovidat skute¢nému vstupu

Po volb¢ nastaveni (0,1,x) se v horni ¢asti obrazovky pro aktualni polozku zobrazi editacni ¢ast pro
zadani portu a vahy bitu: ,,__ . ”

3. Volba portu a vahy bitu. Zada se dvoudekadové Cislo vstupniho nebo vystupniho portu. Rozsahy
zadéni jsou (viz ,,Navod na programovani PLC — Rizeni binarnich vstupt a vystupt ).

01-40 ....... vstupni porty

00-29 ....... vystupni porty

00-15 ........ maticové vstupy

Po zadani ¢isla portu se hned zadava vaha bitu v rozsahu 0 — 7.
Pro zadavani se pouzivaji Cislice a tlacitko DEL. Zadani se ukonci tla¢itkem ENTER. Tlacitko
ENTER zpuisobi provedeni pozadované akce.
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Rucni ovladani vstupti a vystupil je mozno provadét kdykoli nezédvisle na aktudlnich rezimech a formatech
systému. Pro opétovné vysviceni specidlniho menu pro ru¢ni ovladéni se muze pouzit aktivacni tlacitko
,»USER®, ale rezim ovladani se pfi dotazu neodvola. Po celou dobu aktivace ru¢niho ovladani (i kdyz pravé neni
aktivni menu pro ru¢ni ovladani) se na obrazovce systému zobrazuje v horni ¢4sti znacka 1/0.

23.2.3 Zobrazovani stavu vstupt a vystupa s ohledem na ruéni ovladani

Pro zobrazovani stavu vstupll a vystupt s ohledem na ru¢ni ovladani slouzi standardni formaty pro sledovani
vstupll, vystupii a matice panelu stroje. Pomoci téchto formati mutzeme ziskat piehled o vSech vstupech a
vystupech, které byly pfenastaveny pomoci ru¢niho ovladani.

Pokud ma zobrazovany bit policko podbarveno zelené, je tento bit pravé ruéné ovladan a jeho hodnota by méla
odpovidat nasemu ru¢nimu nastaveni. Pokud je bit podbarven zelené, ale jeho hodnota neodpovida
pozadovanému rué¢nimu nastaveni, pravdépodobné neni piislusna periferni jednotka nakonfigurovana (R231).
Kdyz se ptislusny bit uvolni, zelené podbarveni se musi ztratit.

Pokud méa zobrazovany bit poliCko podbarveno ¢&ervené, vykazuje tento bit pravé chybu. Z nejveétsi
pravdépodobnosti se jedna o chybu zkratu. Pokud chyba nebude potvrzena v pfislusném chybovém poli od PLC
programu, zlstane bit v chybé az do vypnuti systému.

23.2.4 Dezaktivace ruéniho ovladani vstupt a vystupa

Dezaktivace rezimu ruc¢niho ovladani vstupl a vystupt se provadi pomoci stejného tlacitka jako pro aktivaci
rezimu. Provadi se pomoci tlacitka panelu systému, které aktivuje makro 3800h a standardné je pfifazeno
tlacitku ,,USER* . Po stisku se na obrazovce zobrazi dotaz pro opétovné potvrzeni.

Po dezaktivaci ru¢niho ovladani dojde najednou k uvolnéni viech nastavenych bitd. (Zadny bit nebude
podbarven zelen€). V horni ¢asti obrazovky se ptestane zobrazovat znacka /0.

Po ukonceni ¢innosti doporuc¢ujeme rucni ovladani vstupti a vystupti zablokovat pomoci strojni konstanty 5.R89:
(5.R89=0).
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23.3 Druhé& skupina vieéenych os

Od verze prekladace PLC programu 6.050 je zavedena moznost pouzit druhou nezavislou skupinu vle¢enych os.
Jedna se o skupinu plné ovladanou z PLC programu.

Pro PLC jsou zpfistupnény struktury pro ovladani vleéeni pro kazdou soufadnici, které maji tvar:

;*** Struktura pro rizeni vleceni z PLC ***

TRATILS struc ;delka 4 BYTE
TRAIL ACTIV DB 0 ;aktivacni a modifikacni signal
TRAIL MASTER DB 0 ;ridici osa 1,2,3,...
TRAIL MODIF DW 0 ;modifikace (rezerva)

TRAILS ends

Implementace (umisténi) struktur pro jednotlivé soutfadnice je:

Aktivacni a modifikac¢ni signal Definice fidici osy Offset
Nazev TRAIL_ACTIV (1 Byte, offset +0) | TRAIL_MASTER (1 Byte, offset +1)
TRAIL_X 0,1,2 1,2,3,4,5,6 +0
TRAIL_Y 0,1,2 1,2,3,4,5,6 +4
TRAIL_Z 0,1,2 1,2,3,4,5,6 +8
TRAIL 4 0,1,2 1,2,3,4,5,6 +12
TRAIL 5 0,1,2 1,2,3,4,5,6 +16
TRAIL_6 0,1,2 1,2,3,4,5,6 +20

23.3.1 Aktivaéni a modifikaéni signal TRAIL_ACTIV

Prvek struktury o velkosti 1 Byte slouzi pro aktivaci vleceni a urcuje také zptisob vleceni. Mize nabyvat hodnot:

Vleceni neni povoleno

Vleceni je aktivni pro danou ve stejném sméru

(=

Vleceni je aktivni pro danou v obraceném sméru (zrcadlove)

23.3.2 Definice fidici osy TRAIL_MASTER

Prvek struktury o velkosti 1 Byte slouZzi pro definici fidici osy. Hodnota by méla byt nastavena pted aktivaci
vleCeni a miZe byt nastavena trvale i kdyZ je vleceni zakdzano. Miize nabyvat hodnot:

Vleceni nema definovanou fidici osu a neprovede se.

Ridici osa pro vleeni je 1. osa (dle strojni konstanty R00, naptiklad X)

Ridici osa pro vleceni je 2. osa

Ridici osa pro vleceni je 3. osa

Ridici osa pro vleceni je 4. osa

Ridici osa pro vleceni je 5. osa

AN~ |W IN|—|O

Ridici osa pro vleceni je 6. osa

Pro vlecené osy se nastavuji bity PO_OSxPI . Pohyb vlecenych os je blokovan signaly MPxPI.
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Priklady:

Nastaveni vle€eni, kde osa Y bude vléct také 4.osu: Y -> 4.

LOD
STO
LOD
STO

CNST.2
BYTE.TRAIL 4.
CNST.1
BYTE.TRAIL 4.

TRAIL MASTER

TRAIL ACTIV

;tidici osa Y

;nastavi ¥idici osu pro 4.
;primé vleceni

;aktivace vleceni Y->4

Nastaveni vleCeni, kde osa Y bude vléct4.a 6. osu: Y ->4,6

LOD
STO
STO
LOD
STO
STO

CNST.2
BYTE.TRAIL 4.
BYTE.TRAIL 6.
CNST.1
BYTE.TRAIL 4.
BYTE.TRAIL 6.

Zruseni vleceni pro 4. a 6.osu:

LOD
STO
STO

CNST.O
BYTE.TRAIL 4.
BYTE.TRAIL 6.

TRAIL MASTER
TRAIL MASTER

TRAIL ACTIV
TRAIL ACTIV

TRAIL ACTIV
TRAIL ACTIV

;tidici osa 2. (Y)
;nastavi tidici osu pro 4.
;nastavi *idici osu pro 6.
;primé vleceni

;aktivace vleceni Y->4
;aktivace vleceni Y->6

;zruSeni vleceni
;zruSeni vleceni pro 4.
;zruseni vleceni pro 6.

23.4 Rizeni procenta S z PLC programu

Od verze panelu 40.18 DUAL a PLC piekladace 6.053 je umoznéno ovladat procenta otacek S z PLC programu.

Aktivace ovladani procenta S zPLC programu se provede nastavenim bitu SPEED_OVR definovaném v
BZH_ENHI. Zadana hodnota pro procenta otacek se zadava pomoci bajtové bunky SPEED_OVR_EXT, ve
které mozno nastavit plynule hodnotu od 0-255.

Priklad:
BUN PROC_S:
LOD

STO
FL

DS 1

BUN_PROC_S
SPEED OVR_EXT
1, SPEED OVR

;burika pro Zaddanou hodnotu proc.S

; Zddand hodnota pro procenta S
;nastaveni zadané hodnoty
;aktivace ovladéni procenta S z PLC
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23.5 Cas a datum pro PLC program

V PLC programu jsou zpfistupnény struktury pro zjistovani ¢asu a datumu (pozité formaty proménnych jsou
standardni naptiklad pro MS-DOS):

TIME INFOS struc

TIME MIN DB 0 ;Minuty
TIME HOUR DB 0 ;Hodiny
TIME HUND DB 0 ;Setiny sekundy
TIME SEC DB 0 ; Sekundy
TIME INFOS ends
DATE INFOS struc
DATE YEAR DW 0 ;s Rok
DATE DAY DB 0 ; Den
DATE MON DB 0 ;Mesic
DATE INFOS ends
Priklad:
LOD BYTE.SYST_TIME_INFO.TIME_MIN ;nacte minuty
LOD BYTE.SYST TIME INFO.TIME HOUR ;nacte hodiny
LOD BYTE.SYST TIME INFO.TIME SEC ;nacte sekundy
LOD WORD.SYST_DATE_INFO.DATE_YEAR ;nacte rok
LOD BYTE.SYST DATE INFO.DATE DAY ;nacte den
LOD BYTE.SYST_DATE_INFO.DATE_MON ;nacte mésic

23.6 Spankovy rezim systému a spusténi MS-Windows98

Ve spankovém reZimu systému pracuje jen sekundarni procesor a v ném je aktivni jen odmétovani soufadnic.
PLC program je zastaven. Primarni procesor je tak uvolnén pro jiné aplikace MS-DOS a také je umoznén
prechod do MS-Windows98. Pfi opétovném startu se startuje jen samotny primarni procesor (software panelu) ,
pficemz dojde k rezimu probuzeni. Na systému ziistanou platné miry soutfadnic a reference os.

23.6.1 Nastaveni spankového rezimu

Na systému je nutno nastavit prislusnou dekadu strojni konstanty R241 na hodnotu 2, ktera slouzi pro spousténi
externich programi se spankovym rezimem.
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Pokud potiebujeme pouzivat MS-Windows98, je nutno nastavit:

Kdyz systém ma k dispozici 128 Mbytti dynamické paméti, umistime pracovni oblast pro sekundarni
procesor na adresu 7000000h (cca 117 Mbyte).
V souboru C:\PLC\SYSTEM\SYSTECH.KNF zménime hodnotu u klicového slova AddrSecBase:

AddrSecBase = 7000000h

Omezime pamét’ systému Windows, aby nezasahnul do pracovni oblasti sekundarniho procesoru.
Zavedeme nové klicové slovo MaxPhysPage v souboru C:\WINDOWS\SYSTEMLINI v sekci [386Enh]
a nastavi se na 6000h po 1000h bajtech (6000000h).

[386Enh]
MaxPhysPage=6000

V souboru autoexec.bat se spousti jen sekundarni procesor:

cd c:\plc\system
call sec.bat
if errorlevel 1 goto konec

Ve Win98 se naptiklad vytvori ikona na plose pro spousténi panelu systému (probouzeni systému).
Poklepanim na ikonu se musi spustit davka pro zavedeni DLL knihoven a spusténi panelu systému.
Ve vlastnostech spusténi se musi nastavit : reZim DOS a pouZit aktualni konfiguraci

:cykl

cd c:\syst

call dll.bat

call panel3l.exe

if errorlevel 101 goto konec
call c:\ext prog.bat

goto %nav$

:konec

c:\smonitor c
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23.7 Redeni pro vysekavaci lisy

Od verze panelu 40.19 DUAL a PLC piekladace 6.201 je systémoveé zavedena podpora pro vysekavaci a
niblovaci lisy. Pod pojmem vysekavani rozumime zptsob, kdy systém popojizdi po stejnych tsecich drahy a
zastavuje pro vyseknuti diry. Rozpocitani drahy na spravné useky vykona systém automaticky. Pti vysekavani se
po kazdém razeni diry vzdy znovu spind spojka pro razici beran a po vyrazeni diry se spojka vypina.
Pti niblovani je proces dérovani podobny, ale spojka beranu je trvale sepnuta. Proto niblovani déruje material

s vetsi frekvenci.

23.7.1 Programovani pro vysekavaci lisy

Pro tizeni vysekavani a niblovani je rezervovana 14. skupina M funkci. VSechny M funkce jsou kontinualni:

Programovano
predem —
kontinualni funkce

Vyznam

Zakladni stav. Systém nerozpocitava drahu
na Gseky pro dérovani. (Méla by byt zafazena
do prioritnim bloku.)

Niblovani. PLC program natrvalo sepne spojku
pro razici beran. Systém rozpocitava drahu
na useky drahy, kterych velikost se zadava
pod funkci E [Exxxxx.xxx (mm)].

Funkce E je v tomto ptipadé kontinudlni a mize
se programovat jen na zacatku programu.
Rychlost pro piejizdéni systém pouzije pro M22
ze strojni konstanty R14 a pro M24 ze strojni
konstanty R15 (rychloposuv pro 5. a 6.
soufadnici). Zrychleni pro niblovani se pouzije
ze strojni  konstanty R237  (zrychleni
pro rychloposuv).

Useky jsou pfitom zoptimalizovany tak, aby cela
draha bloku byla vzdy rovnomérné rozdélena.
Povoleni jeti pro dalsi tseky drahy se vykonava
ve spolupraci s PLC programem.

Funkce 14.skupiny | Musi byt
programovano
v bloku

M20

M22, M24

M25, M26, M27

M25, M26, M27 E

M25, M26, M27 P

Vysekavani dér jen na konci bloku. Systém
v tomto pripadé vykond normalni pohyb bloku a
PLC program vysekne diru v zavéreénych
funkcich bloku.

Vysekavani dér se zadanim useku. Systém
rozpocitava drahu na tseky drahy, kterych
velikost se zadava pod funkci E (podobné jako u
niblovani, ale funkce E musi byt programovana
v kazdém bloku). Rychlost pro piejizdéni systém
pouzije standardné z posledné programované
funkce F. Zrychleni pro vysekavani se pouzije ze
strojni konstanty R52.

Vysekavani dér se zadanim poctu. Systém
rozpocitava drahu na useky drahy, kterych pocet
se zadava pod funkci P (funkce P musi byt
programovana v kazdém bloku). Rychlost
pro prejizdéni  systém  pouzije  standardné
z posledné programované funkce F.
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Priklad:

Ptiklad pro niblovani po tisecich 10mm.

N20 X100 M22 E10.000 “zacatek niblovéani
N30 Y100

N40 X0 YO

N50 X100 YO G2 I50 JO

N60 X0 YO G1 M20 “odvolani niblovani
N70 M30

23.7.2 Nastaveni pro vysekavaci lisy

Pro spravnou funkci vysekavaciho lisu je nutno navic nastavit:

parametr hodnota Vyznam

5.dekada R95 1 Specialni systémové upravy pro vysekavaci lisy (rozpocitavani drahy,..)

6.dekada R95 1 Povoleni spousténi rychlého modulu PLC programu PIS _FAST v rastru lms.

R14 XX.XXX Rychlost pro niblovani M22. Musi byt mensi nez rychloposuv v konstantach
R10aRI11.

R15 XX.XXX Rychlost pro niblovani M24. Musi byt mensi nez rychloposuv v konstantach
R10aRI11.

R52 XX.XXX Zrychleni pro zékladni stav a pro vysekdvani M25, M26 a M27.

R237 XX.XXX Zrychleni pro niblovani M22 a M24 (max. 30.000)

23.7.3 PLC program pro vysekavaci lisy

Zpusob teSeni vysekavacich lisi si vyzaduje spolupraci systému a PLC programu pfi fizeni pohybu. Princip
fizeni usekd drahy (nibld) je zalozen na bitech zrozhrani pro povoleni pohybu MPX, MPY,.v BZHO0S.
(Pro pfipad, Ze by byl nastaven jiny rastr pro interpolator, nez pro fizeni servosmycek, je vhodné nastavovat také
bity v BZHOSRTM. )

Rizeni useki drahy probiha ve cyklicky dvou krocich:

1. Systém odjede odpovidajici tisek drahy, sam zastavi prisluSnou rampou a vynuluje povoleni pohybu:
BZHO08 <0
BZHOSRTM < 0
Po ukonceni useku drahy se nastavi signal INPOS na hodnotu 1.
2. PLC program testuje vrychlé smycce PLC programu signal INPOS a na zakladé jeho hodnoty

provede vyrazeni diry. Potom sam povoli pohyb pro dalsi tsek pomoci bunék BZHO8 a
BZHO8RTM, napriklad:

BZHO08 < 03
BZHOSRTM < 03
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Vzorovy PLC program je na firemnim CD (I_ O TRUM.PLC }.

Priklad:
Mechanizmus pro dérovani v rychlé smycce PLC programu

MECH BEGIN DEROVANI

; CEKAME NA DOJETI SOURADNIC
DERO NOR:

LDR INPOS

EXO

; TEST PODMINEK PRO VYRAZENI DIRY
; JE KONEC BLOKU °?
;JE STOP BLOKU *?

7o e e e

; VYRAZENI DIRY

FL 1,JEDNA DIRA ;MECHANIZMUS PRO DIRU
EX

LDR JEDNA DIRA

EX1

; POVOLENI POHYBU - DALSI KROK

CLI

FL 1,MPX,MPY

LOD BZHO8

STO BZHO8RTM

STI

EX ; PRODLEVA 1 ms

; KONTROLA PREJEZDU NA DALSI KROK A SPUSTENI DALSIHO CYKLU

LDR INPOS

EX1

JUM DERO_NOR ; OPAKOVANI
MECH END DEROVANTI
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23.8 Pamét'ovy osciloskop

Od softwarové verze panelu 40.20 a PLC piekladace 6.202 je zpfistupnéna moznost pouziti pamét'ového
osciloskopu. Pamétovy osciloskop ma moznost sledovani maximalné 12 volitelnych pribéhti a nastavovani
libovolné podminky pro trigger.

Sledovani graft je rozdéleno do 6 kanalli, ve kterych se vzdy zobrazuji 2 prubehy. Sledované pribéhy mohou
byt implicitni, to je sledovani diference a slozkové rychlosti pro jednotlivé osy, nebo se mohou zvolit obsluhou.
Volba sledovanych priibéhti se mize provést vybérem ze standardnich prvkd nebo pifimou volbou zadanim
adresy sledovaného prvku.

Pro pamétovy osciloskop je nutno nastavit podminku triggeru. Podminka se miZe nastavit jako jednoduché nebo
slozend ze dvou podminek svazanych logickou operaci AND a OR. Podminka mtze byt bitova, kde se zadava
test na ptichod log.1 nebo log.0, nebo datovd relace rovnosti, vétsi a mensi. Proménna, ktera vstupuje
do podminky nastaveni triggeru, se muze provést vybérem ze standardnich prvki nebo pfimou volbou zadanim
adresy sledovaného prvku.

Pii prichodu triggeru je zapamatovano vzdy vSech 12 prubé¢hd, které je mozno potom libovolné prohlizet, ménit
mirku a znovu kalibrovat. Nejjemné&jsi mirka je 25ms/dilek {jeden bod odpovida 1 ms).

Pro nastavovani parametrii osciloskopu slouzi fidici soubor TABOSCIL.PAR, ktery se edituje spolec¢né
s tabulkami parametrd systému. Osciloskop pfevezme nové nastavené hodnoty po ukonceni edice souboru nebo

po spusténi syntaktické kontroly fidiciho souboru.

Spousténi syntaktické kontroly a pfevzeti novych parametrd osciloskopu, povoleni triggeru a zrychlena volba
formatu pro osciloskop se da provadét i pomoci tlacitek panelu, kterym jsou prifazena specialni makra.

23.8.1 Ridici soubor osciloskopu

Aktivni ¢ast fidictho soubor osciloskopu TABOSCIL.PAR zacina klicovym slovem $OSC a dale pokracuje
seznamem nastavovatelnych parametra.

Od parametru 0 do parametru 13 je oblast pro nastavovani triggeru osciloskopu

$0SC
00: O "Trigger request O=disable, l=enable
01l: 0.150 "Posttrigger (150)
02: 1 "Trigger AUTO
03: 10 "Trigger relation 1..bit=1 2..bit=0
" 10..GE 11..LT 12..EQ
04: 0 "Trigger standard address
05: 0 "Trigger weigth bit..(1,2,..80) 0=WORD 09=BYTE 99=DWORD
06: 0.000 "Trigger offset 1-5..offset 6-8..selector
07: 0.000 "Trigger data
08: 0 "Triggers condition 0=2.trigger neni, 1=AND, 2=0R
09: O "2.Trigger relation
10: O "2.Trigger standard address
11: 0 "2.Trigger weigth
12: 0.000 "2.Trigger offset
13: 0.000 "2.Trigger data

23-15



PLC

R hodnota |nazev vyznam
00 0 Trigger request |- Trigger pro osciloskop neni pozadovan (0)
1 - Trigger pro osciloskop je pozadovan (1)
01 0.150 Posttrigger Pocet ms, pro které se maji zaznamenat hodnoty jesté po
prichodu triggeru.
02 0 Trigger AUTO - Je pouzit jen manuélni trigger (0).
1 - Je pouzit trigger podle podminky (1) .
03 1; 2 Trigger relation |-Podminka triggeru je: bit=1 (1), nebo bit=0 (2)
10;11;12 -Podminka triggeru je: obsah bunky >= data (GE..10)
obsah bunky < data (LT..11)
obsah buniky = data (EQ..12)
04 0 Trigger standard |-Adresa bunky pro trigger je zadana ptimo podle mapy (0).
abcd address -Adresa bunky pro trigger je vybrana z preddefinovanych
vzort (abcd), viz tabulka dale.
05 1;2;4 Trigger weigth -Burika triggeru je bit s vahou 1,2,4,8,10,20,40 nebo 80.
0 -Burika triggeru je hodnota WORD (0).
9 -Burnika triggeru je hodnota BYTE  (9).
99 -Burika triggeru je hodnota DWORD (99).
06 xxx.xxx |Trigger offset Ruéné zadana adresa buiikky pomoci mapy CNC_PIS.MAP
offsetem v 1. az 5. dekdd¢é a selektorem v 6. az 8. dekade.
Tabulka selektorti je uvedena dale. Hodnota se musi zadat
s desetinnou teckou dekadicky.
07 xxx.xxx |Trigger data Data, které vstupuji do podminky triggeru. Data se musi zadat
s desetinnou teckou dekadicky.
08 0 Triggers 2.podminka triggeru neni pouzita (0).
1 condition 2.podminka triggeru svazana operaci AND (1).
2 2.podminka triggeru svazana operaci OR  (2).

Nastaveni parametrd 09 az 13 pro druhou podminku triggeru je podobné jako pro nastaveni prvni podminky.

Nastaveni parametrd pro prvni kanal — dva grafy:

20: 0 "Channell - graphl request (0,1)

21: 0 "Channell - graphl weight bit..(1,2,..80) O0=WORD O09=BYTE

22: 0 "Channell - graphl standard

23: 0.000 "Channell - graphl offset 1-5..0ffset 6-8..selector

25: 0 "Channell - graph2 request (0,1)

26: 0 "Channell - graph2 weight bit..(1,2,..80) O0=WORD O09=BYTE

27: 0 "Channell - graph2 standard

28: 0.000 "Channell - graph2 offset 1-5..0ffset 6-8..selector

R hodnota |nazev vyznam

20 0 Channell graphl - L.prubéh je implicitni — obsah diferen¢niho ¢itace (0).
1 request - 1.priibéh je zvolen uzivatelem (1).

21 1;2;4 Channell graphl -Burika pro 1.prtibéh je bit s vahou 1,2,4,8,10,20,40 nebo 80.
0 weight -Burika pro 1.pribéh je hodnota WORD (0).
9 -Burika pro 1.priibéh je hodnota BYTE  (9).

22 0 Channell graphl -Adresa bunky pro 1.graf je zadana ptimo podle mapy (0).
abcd standard -Adresa bunky pro 1.graf je vybrana z preddefinovanych

vzoru (abcd), viz tabulka dale.
23 xxx.xxx |Channell graphl Rucné zadand adresa bunky pomoci mapy CNC PIS.MAP

offset

offsetem v 1. az 5. dekadé¢ a selektorem v 6. az 8. dekadé.
Tabulka selektord je uvedena dale. Hodnota se musi zadat
s desetinnou tec¢kou.
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Vyznam jednotlivych parametrii se opakuje pro 2.pribéh a také pro vSechny dalsi kanaly a je zfejmy
z komentatt v fidicim souboru TABOSCIL.PAR.

Ptreddefinované vzory (standard address) jsou ctyfciferné kody, kde prvni dvé cifry jsou pfifazeny urcité
pamétové oblasti (poli) a druhé dvou cifry urcuji zadany prvek. Tabulka ptfeddefinovanych vzort (ve verzi
6.202):

Preddefinované adresy (standard address)

0101 - 0140 ..... vstupy PLC: P1IN - P40IN

0200 - 0229 ..... vystupy PLC: POOUT - P290UT

0300 - 0315 ..... maticové vstupy: PANEL STROJE

0400 - 0405 ..... odmérovani os X,Y,72,4,5,6

0500 - 0505 ..... diference os X,Y,%,4,5,6

0600 - 0605 ..... slozkové rychlosti os X,Y,Z2,4,5,6
0700 - 0701 ..... prostorova rychlost a jeji derivace

Prevzeti novych parametrii pro osciloskop se provede pro syntaktické kontrole fidiciho souboru. Syntakticka
kontrola se spusti bud’ standardné v tabulkovych rezimech parametrti, vybérem souboru TABOSCIL.PAR a
stisknutim tlac¢itka ENTER, nebo pomoci tlacitka panelu systému, kterému pomoci definicniho souboru
klavesnice KLAV.KNF piitadime makro 6500h.

Mozné pouZiti maker pro prirazeni tla¢itkim panelu v KLAV.KNF pro Fizeni osciloskopu

6300h .... aktivace a dezaktivace triggeru pro osciloskop
6400h .... zrychlena volba formatu osciloskopu
6500h .... syntaktickd analyza fidiciho souboru pro osciloskop

Makro 6300h pro aktivaci a dezaktivaci triggeru fidi, zda je trigger pozadovan nebo neni. Makro ma stejny
ucinek jako nastaveni parametru“00: Trigger request, jen jej mize ménit dynamicky rychlejSim zpiisobem
(nejedna se o odstartovani triggeru, to se provede softwarovym tlacitkem).

Makro 6400h jen urychluje volbu formatu pro osciloskop (neni potieba pouzit volbu indikace - WIN).

Pti zadavani pozadované adresy prvku, je potfeba pouzit mapu CNC_PIS.MAP, ktera vznikne po ptekladu PLC
programu. Adresa je zadavana dekadicky formou offsetu a selektoru (jedna se o chranény rezim sekundarniho
procesoru, selektor je pointer do tabulky deskriptori segmenti). Dale uvadime tabulku selektord
pro nejpouzivanéjsi oblasti proménnych:

Selektor (dec) | Nazev segmentu Popis

048 DATA COM Datovy  komunikacni segment (spoluprdce primarnitho a
sekundarniho procesoru), vstupy, vystupy, oblasti TECHNOL,
LABEL MEM apod. ( definovano v DCOM.ASH).

104 DATA1 Datovy segment pro systémové proménné a pro rozhrani PLC-
systém. Zakladni datova oblast PLC (DATA ... globalni data).

160 DATA USR Pomocny datovy segment, vétSinou pro systémové proménné.

360 DATA _PLC Datovy segment pro lokalni a automatické proménné PLC programu
(DATA_LOCAL).

320 _TEXT32 32 bitovy datovy segment pro FLAT model (Wintechnol apod.).
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23.8.2 Ovladani osciloskopu

Pro ovladani osciloskopu slouZi softwarova tlacitka menu, které se modifikuje v zavislosti na tom, zda je trigger
povolen nebo zakazan:

Ptiklady osciloskopu bez nastaveni triggeru. Softwarova tlacitka slouzi pro kalibraci, nastaveni mirky, pfepinani
automatického a ru¢niho nulovéani obrazovky, volbu kanalli a ru¢ni nulovani obrazovky. Kalibraci mozno pouzit
automatickou nebo ru¢ni zadanim hodnoty.

Ptiklad sledovani prubéhu
bez  nastaveni triggeru.
V tidicim souboru je
nastaven jeden pribéh na

sledovani prostorové
rychlosti (700) a druhy
prubéh je ponechan
na implicitni nastaveni

pro sledovani  diferen¢niho
Citace.

V pravé casti informacni listy se zobrazuje napis ,,[RIGGER DISABLE®, coz znamena, Ze trigger nebyl
aktivovan. Aktivace se provede spusténim syntaktické kontroly fidiciho souboru TABOSCIL.PAR, kde je
nastaven parametr “00: Trigger request na hodnotu 1 nebo pomoci tlacitka panelu systému, které aktivuje
makro 6300h.

Priklad sledovani
pribéhu bez nastaveni
triggeru. V tidicim
souboru je nastaven jeden
priubéh na sledovani

prostorové rychlosti (700)
a druhy probéh na

sledovani zmény
prostorové rychlosti
(701).
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Po aktivaci triggeru se zméni menu osciloskopu. Prvni dvé tlacitka jsou stejna jako v predeslém ptipadé. Trigger
je povolen, coz se hlasi v informacni list¢ napisem “TRIGGER ENABLE®. Samotné spusténi triggeru se
provede tfetim softwarovym tlacitkem ,,TRIGGER®“. Po jeho zmacknuti se v informacni liSte zobrazi napis
»RUN“ a v horni ¢asti obrazovky se zobrazi Cerveny napis ,, Trigger !“. Zobrazovany prub¢h v tomto stavu je
neplatny, je to posledné¢ prohliZzeny stav z pfedchoziho sejmuti.

Systém ¢eka na vyhodnoceni podminky triggeru. Pokud chceme pouzit manualni trigger, ¢ekani prerusime
opétovnym stiskem tietiho tlacitka ,, TRIGGER*".

Trigger je povolen a
soucasn¢ spusteén.

Stav ¢ekani na vyhodnoceni
podminky triggeru. Cekéni
mozno prerusit opétovnym
stiskem tlac¢itka TRIGGER.

Po prichodu triggeru se na obrazovce zobrazi sejmuty prubéh. Informaéni napis ve stavové listé osciloskopu se
zméni na ,,CAPTURE®. Sejmuty pribéh je mozno kalibrovat, ménit mirku a opétovné prohlizet pomoci patého
softwarového tlagitka ,,PROHLIZENI“. Soutasné je mozno piepinat kanaly &tvrtym softwarovym tlagitkem a
sledovat sejmutou udalost ve vSech kanalech osciloskopu.

Trigger je povolen a
pravé byl dosazen
splnénim  podminky
triggeru. Sejmuté
snimky  ve  vSech
kanalech je mozno
opétovn¢  prohliZet,
kalibrovat a ménit
jejich mirku.
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23.9 Rezim ucéeni , TEACH-IN"

Rezim uceni (TEACH-IN) plati pro systémy fady CNC8x9 od verze panelu 40.23, 7.4.2003.

Jedna se o moznost tvorby programu podle ru¢nich pojezdl, napiiklad v pomocnych ruénich pojezdech nebo
v rezimu RUP.

23.9.1 NC program pro rezim TEACH-IN

NC program pro rezim TEACH-IN muze byt libovolny program, ktery obsahuje fidici hlavicku partprogramt
(viz. Piloha M ), ktera pro tento rezim musi obsahovat klicova slova IGT(par) a TIN(par). Pomoci tlacitka
panelu ,,SET TEACH-IN“ (popsano dale) mtze byt NC program pro TEACH-IN automaticky vytvoren.

V klicovém slové IGT(par) parametr par je Ciselny a urcuje Cislo bloku, od kterého se budou automaticky
tvorit bloky pii pristim zapisu v rezimu TEACH-IN. Cisla bloki se zvét$uji po 10. P¥i zapisu nového bloku
v rezimu TEACH-IN se vytvori blok podle parametru (par) a hodnota v klicovém sloveé IGT se zvétsi o 10. (Pro
hledani fadku pro vlozeni nového bloku musi existovat blok s ¢islem bloku o 10 mens$i nez je uvedeno
v kli¢ovém sloveé IGT.)

V klicovém slové TIN(par) parametr par je Ciselny, muze obsahovat Cislice 1,2,3,4,5,6, které urcuji potradové
¢islo soufadnic, kterych se rezim TEACH-IN tyka. Poradi soutfadnic je stejné, jako pofadi definice os ve
strojnich konstantach, nebo potadi os na obrazovce systému.

Priklad:

Bloky se budou tvorit od ¢isla bloku N5010
ReZim TEACH-IN se tyka& soutadnic 1. 2. a 4.

{

TIN(124) IGT(5010)

}

%1

N5000 G1 F1000 G9S0 “Hlavni véta programu
N999999 M30

*

23.9.2 Ovléadaci tla€itka pro rezim TEACH-IN

Pro rezim TEACH-IN je potifeba na panelu systému zvolit dv¢ tlacitka.

Prvni tlacitko ,,SET TEACH-IN“ slouzi pro volbu rezimu TEACH-IN, volby nebo vytvofeni souboru pro
TEACH-IN.

Druhé tlacitko ,, WRITE TEACH-IN“ slouzi pro zapis nového bloku.
Volba tlacitek na panelu systému se provadi pomoci pfifazeni maker.

Makra se prifadi prislusnému fyzickému tlacitku v souboru KLAV.KNF. (viz pfiloha L — tlacitka na panelu
systému).
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makro

tlac¢iko

Popis

6D00H

»SET TEACH-IN*

Volba reZzimu uceni. Stisk tlac¢itka mize mit dva riizné projevy:

1.

Pokud je toto tlacitko stisknuto v dobé, kdy na obrazovce je
vykreslen prehled programi (format DIR po stisku tlacitka
PROGRAMY pro praci s paméti v hlavnim menu), oznaci se
vyvoleny soubor podle mista kursoru pro rezim TEACH-IN.
Oznaceni je potvrzeno kratkou zpravou ,,Provedena volba souboru
pro rezim TEACH-IN*. Vs§echny zapisy blokli budou smérovat do
tohoto souboru. Predpoklada se , ze takto vyvoleny soubor
obsahuje klicova slova IGT(..) a TIN(..).

Pokud je toto tlacitko stisknuto v jiné dob¢€, néZ je na obrazovce
vykreslen format DIR prehledu programt, bude po dotazu a po
zadani jména souboru tento soubor automaticky vytvofen. Po
vytvofeni se zobrazi potvrzujici zprava o provedeni akce.
Vytvofeni souboru se provede prostym piekopirovanim dat ze
vzorového prioritniho programu pro TEACH-IN, ktery ma nazev
TEACHCNEF.NCP . Tento prioritni program pro TEACH-IN je
mozno editovat a je vhodné do 1. bloku napsat hlavni vétu pro
konkrétni stroj (rychlost, otacky vietene apod.)

6E00H

»WRITE TEACH-IN*

Zapis nového bloku. Po stisku tlacitka se vytvofi novy blok ve
vyvoleném nebo vytvofeném souboru. Cislo bloku se uréi podle
klicového slova IGT(..) a zapiSou se soutadnice podle klicového slova
TIN(..). Zapsani nového bloku je potvrzeno kratkou zpravou ,,Proveden
zapis bloku v rezimu TEACH-IN“. Systém bloky uklada jen v linedrni
interpolaci G1, kterou mozno podle potfeby dodatecné zménit na
kruhovou interpolaci (zméni se G1 na G2,G3 a doplni se radius R).

23.9.3 Prace v rezimu TEACH-IN

Prace v rezimu TEACH-IN se sklada ze dvou kroki:

1. Tvorba nového nebo oznaceni existujictho NC programu pro rezim TEACH-IN pomoci tlacitka
»SET TEACH-IN*.
2. Zapis novych blokd pomoci tlacitka ,, WRITE TEACH-IN*

Pro zapis novych blokt v rezimu TEACH-IN je potfeba pouzivat stejné posunuti pocatku, jaké bude pouzito ve
vyvoleném programu.

Prioritni soubor pro reZim TEACH-IN

Pro kazdy stroj je potfeba pfi prvnim pouziti nastavit prioritni soubor TEACHCNF.NCP:

TEACH-IN

{

TIN(123) IGT (5010)

}
%1

N5000 G1 F1000 GS0

N999999 M30

*

“Hlavni veta
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23.10 PFipojeni sériovych toéitek

23.10.1 Pfipojeni jednoho sériového toéitka s ovladanim z PLC

Plati pro softwarovou verzi sekundarniho procesoru 6.209 a panelu 40.22.
Kromé bitd pro externi fizeni pomocnych ru¢nich pojezdi popsanych v PLC navodu v kapitole ,,Pomocné ruéni
pojezdy*, je navic definovano:

Bit: EXPAN_TOC_DIS

Nastavenim bitu EXPAN TOC DIS na hodnotu log.1 se zablokuje ovladani ru¢nich pojezdi z externiho
panylku s to¢itkem. Bit je pfednastaven na hodnotu log.0.

Bit: NCPAN_TOC_DIS

Nastavenim bitu NCPAN_TOC_DIS na hodnotu log.1 se zablokuje ovladani ruénich pojezda z panelu systému.
Bit nemé vyznam nastavovat v pfipad¢, ze je aktivni externi fizeni rucnich pojezdl. Bit je pfednastaven na
hodnotu log.0.

Bit: PRESET_TOC_CLR

Nastavenim bitu PRESET _TOC CLR na hodnotu log.1 se zrusi pfedvolba pro pouziti tocitka. Po zruseni
predvolby systém bit sam vrati do hodnoty log.0.

Byte: PTLTOC

PLC program ziska bitovy obraz stiskt tlacitek panylku v BYTEové buiice PTLTOC, nebo PTLTOC P1 atd.
(viz dale)

Bitovy obraz stisku tlacitek:

symbol tlacitka X
bit: 3, vdha 08h

symbol tlacitka Y
bit: 2, vaha 04h

symbol tlacitka Z
bit: 1, vaha 02h

symbol tlacitka X
bit: 0, vaha 01h

symbol tlacitka 5
bit: 7, vaha 80h

symbol tlacitka +
bit: 6, vaha 40h

symbol tlacitka -
bit: 5, vaha 20h

symbol tlacitka ~
bit: 4, vaha 10h

Pfi externim fizeni pohybu v pomocnych ru¢nich pojezdech mozno naptiklad pouzit:
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Priklady:

;Aktivace externiho rizeni:

FL
FL
Hs FL

1, TOC_ENABLE ;Odblokovani tocitek
1,REQ EXT CONT_ AUTMAN ;Pozadavek na ext.rizeni pohybu
1,AUTMAN REQ ; Pozadavek na aktivaci ruc.pojezdu

;Volba osy v mechanizmu:
1,VOLBA TOC BUSY ;priznak rozpracovanosti
1,REQ EXT SELECT AUTMAN ;zadost o predvolbu

FL
FL
TIM
FL
TIM
FL
TIM
FL
TIM
FL

23.10.2

-, K2

1,EXM X0

-, K2

0,EXM X0

-, K2

;prodleva

0,REQ_EXT SELECT AUTMAN

-, K2

0,VOLBA_TOC_BUSY

Pfipojeni dvou sériovych to€itek s ovlddanim z PLC

Od softwarové verze sekundarniho procesoru 6.206 je umoznéno pfipojeni dvou externich panylkd s ru¢nim
ovladanim a tocitkem. Ovladani pohybu je ponechano ¢aste¢né na PLC program. Takovy zplsob pfipojeni
panylku s to¢itkem budeme nazyvat: PLCTOC.

Nastaveni strojnich konstant a ¢teni sejmutych dat:

4. dekada R53

0

Systém nema pripojen standardni ru¢ni panylek se sériovym tocitkem, ktery plné
obsluhuje systém.

3. dekada R396

0,1,2,3

0: Na systém neni ptipojen panylek typu PLCTOC.

1: Na 1. kanal jednotky CDISTP je pfipojen panylek typu PLCTOC.

2: Na 2. kanal jednotky CDISTP je ptipojen panylek typu PLCTOC.

3: Na oba kanaly jednotky CDISTP jsou pfipojeny panylky typu PLCTOC.

Sejmuta data z tocitek jsou plné k dispozici pro PLC program (vcetné tocitka):
DATA PLCTOCI1 ...pole 4xWORD...... pro 1.panylek
DATA PLCTOC?2 ...pole 4xWORD...... pro 2.panylek

Rozlozeni dat:

offset +0 ........

offset +1 ...... Wordovy ¢itac tocitka

offset +3 ...... Bitovy obraz stiski tlacitek na panylku (vahy jsou popsany dale)

Pokud pozadujeme aby obsluha tocitka zlstala v rezii systému, hodnoty z poli
DATA_ PLCTOCx nepotiebujeme v PLC programu ¢ist.

4. dekada R396

0,1,2,3

0: Kolecka panylku PLCTOC systém neobsluhuje
1: Kolecko panylku z 1.kandlu je standardné obsluhovano systémem (pfifazeni
podle piedvolby)

2: Kolecko panylku z 2.kanalu je standardné obsluhovano systémem (pfifazeni
podle piedvolby)

3:  Ob¢ kolecka panylkii zobou kanalu jsou obsluhovany systémem, pfitom
1.kolecko je prifazeno prvni soufadnici a 2.kolecko je pfifazeno druhé soutadnici.
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PTLTOC PI ......

PTLTOC P2......

(vahy jsou popsany dale)

PLC program ziska bitovy obraz stiskt tlacitek panylkti v BY TEovych buiikach:

Bitovy obraz stisku tlacitek 1. panylku
PTLTOC_P1_2 ...Bitovy obraz stiskl rozsifenych tlacitek 1. panylku

Bitovy obraz stiski tlacitek 2. panylku
PTLTOC_P2_2...Bitovy obraz stiskl rozsitenych tlacitek 2. panylku

Bitovy obraz stiski tlacitek:

symbol tlacitka X symbol tlacitka Y symbol tlacitka Z symbol tlacitka X
bit: 3, vaha 08h bit: 2, vaha 04h bit: 1, vaha 02h bit: 0, vaha 01h
symbol tlacitka 5 symbol tlacitka + symbol tlacitka - symbol tlacitka ~

bit: 7, vdha 80h

bit: 6, vaha 40h

bit: 5, vaha 20h

bit: 4, vaha 10h

23.10.3

Nastavovani kroku toéitek

Pro externi nastavovani krokd tocitek z PLC programu je nutno nastavit bit EXTPAN na hodnotu log.1. Krok
tocitek se nastavuje pomoci wordovych bunék KROK _TOC EXT a KROK _TOC _EXT?2.

Priklad pro nastaveni kroku 2. tocitka:
FL 1,LEXTPAN

LOD CNST.10

STO KROK TOC EXT2

Predvolba kroku tocitka (5.R396)
Pata dekada strojni konstanty R396 urcuje predvolbu kroku tocitka po zapnuti systému.

5. dekada R396 | hodnota Pi‘edvolba
0 1 um
1 5 um
2 10 um
3 50 um
4 100 um
9 Predvolba podle zapamatované hodnoty ptred vypnutim
systému. Hodnota se ukladd do souboru $BKP_TOC.SYS
v adresdri SYSFILES.
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23.10.4 Tocéitko s displejem

Od softwarové verze sekundarniho procesoru 6.211 je moznost pfipojeni k systému dvou externich panylkl
s ruénim ovladanim, s to¢itkem a s displejem. Ovladani pohybi je ponechano ¢aste¢né na PLC program.

Tlacitka z panylku tocitka se snimaji v PLC programu pomoci bunék PTLTOC P1, PTLTOC P1 2 pro prvni
kanal, nebo pomoci bunék PTLTOC P2, PTLTOC P2 2 pro druhy kanal. Musi byt nastavena 3. 4. dekada
konstanty R396 odpovidajicim zptisobem, viz. Ptipojeni dvou sériovych tocitek s ovladanim z PLC.

(4. dekada konstanty R53 musi byt nulova. )

Pro ovladani displeje je pro PLC program definovana struktura:

;Struktura pro tocitko s displejem

TOC _DISPLS struc

TOC_ROW DB 0 ; radek (0,1,2,3)

TOC_COLUMN DB 0 ;sloupec (0,1,2,. . .,19)

TOC_ CHARI1 DB 0 ;1.znak ASCII hodnota, OFFh=preskok
TOC7CHAR2 DB 0 ;2.znak

TOC7CHAR3 DB 0 ;3.znak

TOC _CHAR4 DB 0 ;4.znak

TOC_DISPLS ends

Na displej je mozno zapsat najednou 4 znaky na pozici danou zvolenym fadkem a zvolenym sloupcem. Znaky
se zadavaji ASCII hodnotou. Hodnota OFFh je transparentni znak (vypis pozici pieskoci), to znamena Ze na
dané pozici zlistane svitit minuly zobrazeny znak Radky i sloupce se pocitaji od nuly.

Pole pro ovladani displeje pro 1.kanal je DISPTOC1 (8 byte) a pole pro ovladani displeje pro 2.kanal je
DISPTOC2.

Pro fizeni rozpracovanosti slouzi bity BUSY_DISPTOC1 a BUSY_DISPTOC?2. Bity nastavuje PLC program
na hodnotu log.1 v dobé, kdyz data v polich DISPTOC1 a DISPTOC2 jsou jesté neplatnd a zpisobi zdkaz
obsluhy displeje.

Priklad:
Zobrazeni znakli Abc v 2.fadku a na 4.sloupci:

FL 1, BUSY DISPTOC1 ;zdkaz obsluhy
LOD CNST.1 ;2. radek

STO BYTE.DISPTOC1.TOC ROW

LOD CNST. 3 ;4. sloupec
STO BYTE.DISPTOC1.TOC COLUMN

LOD CNST. ‘A" ;A

STO BYTE.DISPTOC1.TOC CHARI

LOD CNST. ‘b? ;b

STO BYTE.DISPTOC1.TOC CHAR2

LOD CNST. ‘c? ;C

STO BYTE.DISPTOCI.TOC_CHARB

LOD CNST.OFFh ;transparent

STO BYTE.DISPTOCI.TOC_CHAR4

FL 0, BUSY DISPTOC1 ;povoleni obsluhy
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23.11 Pripojeni a obsluha CAN-BUSu pro PLC program

verze popis
6.334 Moznost vyhradniho pouziti CAN kanalu pro PLC program
6.388 Moznost sdileného pouziti CAN kanalu pro PLC program

Vyhradni pozZiti CAN kanalu v PLC programu znamena, ze PLC program plné obsluhuje CAN-BUS kanal.
Systém tento CAN kanal vibec nepouZziva, jen provede pocatecni inicializaci a aktivaci PNP karty pro
zptistupnéni CAN registrii. Systém uZ neprovede ani inicializaci CAN kontroléru. PLC program sam vysild a
ptima své pakety na CAN-BUS kanal.

Sdilené pouziti CAN kanalu v PLC programu znamend, ze PLC program pouziva CAN-BUS kanal spole¢né se
systémem, nebo alesponi pro jeho fizeni pouziva systémové prostiedky. Inicializaci CAN kontroléru a fizeni

vysilani a pfijmu pakett také provadi systém. PLC program jen zada a zafazeni svych paketd do fronty pro
vyslani a ¢te frontu pfijmutich paketa.

23.11.1 CAN kanaly a pouZzity hardware

Oznaceni CAN kanalti z logického pohledu (nezavisle na hardware):

poiadi Logické oznaleni pouZziti

1 CANI1 Ptipojeni pohont

2 CAN2 Ptipojeni periferii (vstupy a vystupy)

3 CAN3 Ptipojeni periferii (vstupy a vystupy) ....

Fyzicky jsou CAN kanaly umistény po dvojicich na PCI kartach. V soucastni verzi software jsou podporovany
karty: PCAN od firmy Peak, MCAN (Tedia) firma Mefi nebo PCAN-Dongle od firmy Peak.

O ptirazeni fyzickych CAN kanalti k logickym CAN kanaltim rozhoduji 5. a 6. dekada strojnich konstant RS90 a
R770. Strojni konstanta R590 nastavuje logicky CANI kanal pro pfipojeni pohonl a strojni konstanta R770
nastavuje logicky CAN2 kanal pro pfipojeni periferii:

5.6. dekada R590 5.6. dekada R770

Pripojeni CAN-BUS pohonti Ptipojeni CAN-BUS periferii

CAN1 CAN2

1 = 1.fyzicky kanal na PCAN (Peak) 2 = 2 fyzicky kanal na PCAN (Peak)

2 = 2.fyzicky kanal na PCAN (Peak) 1 = 1.fyzicky kanal na PCAN (Peak)

3 = 1.fyzicky kanal na MCAN (Mefi, Tedia) 4 = 2 fyzicky kanal na MCAN (Mefi, Tedia)
4 = 2 fyzicky kanal na MCAN (Mefi, Tedia) = 1.fyzicky kanal na MCAN (Mefi, Tedia)

23-26




Doplnky

23.11.2 Vyhradni pFistup pro CAN kanal

Funkce pro vyhradni obsluhu CAN-BUSu jsou do PLC programu implementovany jako 6 specialnich instrukei.

Instrukce pro vyhradni pfistup

popis

CAN INIT Inicializace a médovani CAN kontroleru
CAN READ Cteni ptijatého paketu (zpravy)

CAN WRITE Zapis paketu (zpravy) pro vyslani

CAN STATUS Zjisténi stavu CAN kontroleru

CAN CLOSE Dezaktivace CAN kontroleru

CAN REGISTERMSG

Zaregistrovani paketil

Definované symboly pro CAN-BUS

Dilezité preddefinované konstanty (konstanty jsou definovany v souboru EXT 05.ASH)

Konstanty pro nastaveni Bd rychlosti:

Symbol Rychlost Hodnota (BTR0/BTR1)

CAN BAUD 1M 1 MBit /s 0014h

CAN BAUD 500K 500 kBit / s 001Ch

CAN BAUD 250K 250 kBit / s 011Ch

CAN BAUD 125K 125 kBit / s 031Ch

CAN BAUD 100K 100 kBit / s 432Fh

CAN BAUD 50K 50 kBit / s 472Fh

CAN BAUD 20K 20 kBit / s 532Fh

CAN BAUD 10K 10 kBit / s 672Fh

CAN BAUD 5K 5KkBit/s 7F7Fh

Masky bitt pro vyhodnocovani

Symbol Maska Vyznam

CAN ERR OK 00h Vse v porddku

CAN ERR XMTFULL 01h Plny buffer pro vysilani

CAN ERR RCVEMPTY 02h Nepiijala se nova zprava

CAN ERR OVERRUN 04h Ptijata zprava nebyla piectena v pozadovaném Case
CAN ERR BUSERROR 08h CAN kontroler hlasi pieruSeni zbérnice

CAN ERR BUSOFF 10h CAN kontroler ma vypnutou zbérnici

CAN ERR REGTEST 20h Chyba pii testovani registrt CAN kontroleru

Symboly mozno pouzit v instrukcich porovnani (EQ, LT, LE,...) a v instrukcich bitovych operacich s daty:

Priklad: EQ

CAN_ERR_OK

ANDB CAN ERR RCVEMPTY
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Formalni definice bit pro vyhodnoceni

Nizev bitu Bit Vyznam

CAN XMTFULL Bit 0 Plny buffer pro vysilani

CAN RCVEMPTY Bit 1 Nepiijala se nova zprava

CAN OVERRUN Bit 2 Ptijata zprava nebyla piectena v pozadovaném case
CAN BUSERROR Bit 3 CAN kontroler hlasi pferuSeni zbérnice

CAN BUSOFF Bit 4 CAN kontroler mé vypnutou zbérnici

CAN REGTEST Bit 5 Chyba pri testovani registrd CAN kontroleru

vvvvvv

Priklad: LDR ERR CAN.CAN RCVEMPTY

Struktura zpravy pro vysilani a pfijem paketu

; CAN-Message

TCANMSGS STRUC
CAN ID DW 0 ;11 Bit-1ID
CAN RTR DB 0 ;true, if remote request
CAN LEN DB 0 ;Number of valid Data bytes (0..8)
CAN DATA DB 8 DUP (O0) ;Databytes 0..7

TCANMSGS ENDS

Maximalni délka paketu je 12 bajtd a v PLC programu musi byt misto pro vysilané nebo pfijimané pakety
definovano pomoci fetézcové instrukce STR (instrukce automaticky vygeneruje pointry na paket).

Priklad:
CANBUFF IN: STR 12 ;misto pro prijem paketu
CANBUFF_ OUT: STR 12 ;misto pro vyslani paketu

Prace s daty v jednotlivych paketech je plné v rezii PLC programu, v¢etné pfidéleni ID pro jednotlivé periferie.

Vyznam jednotlivych dat se 1isi podle typu CAN periferie.

Konfigurace jednotlivych CAN periferii se muze provést v PLC programu, ale jednodussi je periferie
nakonfigurovat mimo systém pomoci dodavaného programu CAN-MONITOR (naptiklad CANVIEW od firmy
PEAK). Programem se ptidéli jednotlivym periferiim 11 bitové ID adresy a kazda periferie se nakonfiguruje na
pozadovany zpisob prace (naptiklad automatické vysilani hodnot do systému po 1 ms). Konfigurace se v CAN

periferiich automaticky zapise do paméti EEPROM nebo FLASH.
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Instrukce pro praci s CAN-BUSem s vyhradnim pFistupem

instrukce CAN_INIT
funkce Inicializace a médovani CAN kontroleru
syntax CAN_INIT lin, port, baud

Instrukce slouZzi pro inicializaci a nastaveni CAN kontroleru. Instrukce po vykonani vrati v datovém registru
vysledek, ktery je slozen z masek chyb (popsanych dfive). Pokud pfi inicializaci nevznikla chyba, vracena
hodnota bude CAN ERR OK (00h). Pfi chybé bude vracend hodnota CAN ERR REGTEST (20h) .

Vyznam parametru:

Parametr Hodnota (ptiklad) Vyznam
lin 1, 2 CAN kanal (CAN2)
port 378h (1lptl) Adresa portu pro ptipojeni CAN kontroleru (PCAN-DONGLE)
1, 2 1. nebo 2. fyzicky CAN kanal karty PCAN (Peak)
3, 4 1 nebo 2. fyzicky CAN kanal karty MCAN (Mefi, Tedia)
baud CAN BAUD 500K Pozadovana rychlost komunikace
Priklad 1:
CAN INIT 2, 4, CAN BAUD 500K ;inicializace CAN kontroleru
EQ CAN_ERR OK ;test navratové hodnoty
JLO CAN ERROR ;hléSeni chyby
Priklad 2:
CAN INIT 2, 2, CAN BAUD 500K ;inicializace CAN kontroleru
STO ERR CAN ;prepis vysledku
LDR ERR CAN.CAN REGTEST ;prosSel test registrt kontroleru ?
JL1 CAN_ ERROR ;hlasSeni chyby

Instrukce se mtize umistit do modulu PIS INIT a PIS CLEAR (MODULE INIT a MODULE CLEAR). Pokud
inicializace neprob¢hne spravné, nesmi se spustit bézny provoz CAN linky.

Po pribéhu instrukce CAN_INIT je CAN kontroler nastaven tak, Ze pfijme pakety s libovolnym ID. Pokud by
jsme potiebovali omezit pfijem paketli jen na pakety s o¢ekdvanym ID, je potieba tyto pakety zaregistrovat
pomoci instrukce CAN_REGISTERMSG.

CAN kontroler je pfipojen na paralelni port. Paralelni port se musi nastavit v SETUPu BIOSu na EPP mod,
nebo EPP/ECP mod. Nesmi byt nastaven na SPP a NORMAL mad.
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instrukce CAN_READ
funkce Cteni pfijatého paketu (zpravy)
syntax CAN_READ lin, poimsg

Instrukce slouzi pro nacteni ptijatého paketu (zpravy). Instrukce po vykonani vrati v datovém registru vysledek,
ktery je slozen z masek chyb (popsanych diive). Pokud pfi ¢teni nevznikla chyba, vracenda hodnota bude
CAN_ERR _OK (00h). Pfi chybé¢ bude vracend hodnota slozena z masek CAN ERR RCVEMPTY (02h),
CAN ERR OVERRUN (04h), CAN ERR BUSERROR (08h) a CAN ERR BUSOFF (10h) .

Vyznam jednotlivych bitl byl popsan diive. Jednotlivé chyby je vyhodné testovat jako bity pomoci ,,slozitéjsi
adresace bitu“.

CAN kontroler ma vestavény buffer pro ptijem 8 paketii, proto se doporucuje pii Cteni opakovat instrukci
CAN_READ 8x.

Vyznam parametru:

Parametr Hodnota (ptiklad) Vyznam

lin 1, 2 CAN kanal (CAN2)

poimsg CANBUFF_IN Pointer, ktery ukazuje na vyhrazené misto 12 bajtu.
Navesti u instrukce STR, kde je misto pro nacteni paketu.

Priklad:

CANBUFF IN: STR 12 ;misto pro nacteni paketu
CAN READ 2, CANBUFF IN ;Cteni paketu z CAN-BUSu
EQ CNST.O ;Bylo precteno ?
JL1 NOVY ;Prisel novy paket
STO ERR CAN ;Vrdcend hodnota
LDR ERR CAN.CAN RCVEMPTY ;Nic se neprijmulo ?
JL1 NIC

Podrobné;jsi piiklad bude uveden v zavéru této kapitoly

instrukce CAN_WRITE
funkce Zapis paketu (zpravy) pro vyslani
syntax CAN_WRITE lin, poimsg

Instrukce slouzi pro zapis paketu (zpravy) pro vyslani na CAN-BUS. Instrukce po vykonani vrati v datovém
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registru vysledek, ktery je slozen z masek chyb (popsanych diive). Pokud pfi zapisu nevznikla chyba, vracena
hodnota bude CAN_ERR_OK (00h). Pfi chyb& bude vracend hodnota CAN_ ERR XMTFULL (0Olh)

Vyznam parametru:

Parametr Hodnota (ptiklad) Vyznam

lin 1, 2 CAN kanal (CAN2)

poimsg CANBUFF_OUT Pointer, ktery ukazuje na vyhrazené misto 12 bajtu.
Navesti u instrukce STR, kde je misto pro vysilani paketu.

Priklad:

CANBUFF OUT: STR 12 ;misto pro vysilani paketu
CAN WRITE 1, CANBUFF OUT ;Vysilédni paketu na CAN-BUSu
EQ CNST.O ;Bylo vysléano ?
JL1 OK ;Vyslano OK
STO ERR CAN ;Vrdcend hodnota
LDR ERR CAN.CAN XMNTFULL ;Nic se nevyslalo
JL1 NIC ; (jesté je plny buffer)

Podrobné;jsi piiklad bude uveden v zavéru této kapitoly

instrukce CAN_STATUS
funkce Zjisténi stavu CAN kontroleru
syntax CAN_STATUS 1lin

Instrukce slouzi pro zjisténi stavu CAN kontroleru. Instrukce po vykonani vrati v datovém registru vysledek,
ktery je slozen z masek chyb (popsanych diive). Pokud je kontroler v klidovém stavu, vracend hodnota bude
CAN _ERR OK (00h). Pfi chybé bude vracend hodnota slozena z masek CAN ERR_XMTFULL (0Olh),
CAN ERR RCVEMPTY (02h), CAN ERR OVERRUN (04h), CAN ERR BUSERROR (08h) a
CAN ERR BUSOFF (10h).

Vyznam jednotlivych bitl byl popsan diive. Jednotlivé chyby je vyhodné testovat jako bity pomoci ,,slozitéjsi
adresace bitu®.

Vyznam parametru:

Parametr Hodnota (ptiklad) Vyznam

lin 1, 2 CAN kanal (CAN2)
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instrukce CAN_CLOSE
funkce Dezaktivace CAN kontroleru
syntax CAN_STATUS 1lin

Instrukce slouzi pro dezaktivaci CAN kontroleru. Instrukce nevraci zadnou hodnotu o provedené akci.

Vyznam parametru:

Parametr Hodnota (ptiklad) Vyznam

lin 1, 2 CAN kanal (CAN2)
instrukce CAN_REGISTERMSG

funkce Registrovani paketu

syntax CAN_REGISTERMSG lin, ID

Instrukce slouzi pro zaregistrovani ocekavanych pakett pro pfijem. Po pribéhu instrukce CAN_INIT je CAN
kontroler nastaven tak, ze pfijme pakety s libovolnym ID. Pro omezeni pfijmu paketi jenom na ty které maji
ocekavané ID, slouzi instrukce CAN REGISTERMSG. Instrukce mtze byt pouzita vicekrat za sebou pro rizné
ID.

Parametr Hodnota (ptiklad) Vyznam
lin 1, 2 CAN kanal (CAN2)
ID 10h Cislo ID pro registraci
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Priklad pro rychlé vstupy a vystupy na CAN periferii s vyhradnim pfistupem

Ptiklad fesi piijem a vysilani osmi-bitovych portl v rastru 1 ms.

Pouzita periferie: karta PCI - MCAN, 2. fyzicky kanal.
ID adresa periferie je nastavena na 10h.
Periferie je nakonfigurovana na automatické vysilani dat po 1 ms.

V deklaraci dat:

;Definice chyb
EQUI ERR_OVERUN, 2

EQUI ERR BUSERROR, 21h

EQUI ERR_BUSOFF, 2
EQUI ERR CANINIT,
EQUI ERR XMTFULL,

ERR_CAN READ:
ERR_CAN WRITE:
CANBUFF_IN:
CANBUFF_OUT:

PAM CAN:

Oh ;Prijmuta zprava nebyla prectena vcas (neni chyba)

;CAN kontroler hlasi preruseni zbernice

2h ;CAN kontroler ma vypnutou zbernici
23h ;Chyba konfigurace CAN
24h ;Plny buffer pro vysilani (neni chyba)

DS 1 ;definice bitu dle formalni deklarace TCANRSR
DS 1 ;definice bitu dle formalni deklarace TCANRSR
STR 12 ;misto na prijem paketu

STR 12 ;misto pro vysilani paketu

DFM CAN OK,,,/,/,/ s

ERR_CANBUS NODATA: DS 2 ;dgn. citac
ERR CANBUS OVERUN: DS 2 ;dgn. citac
ERR CANBUS XMTFULL: DS 2 ;dgn. citac
ERR_CANBUS CYKL: DS 2 ;dgn. citac

V inicializaci:

CAN INIT
EQ

WR

CA

ESET1

2, 4, CAN BAUD 500K
CAN ERR OK
CAN OK

ERR CANINIT

- nejsou nova data pro prijem
- nevyzvednuta data na prijmu
- plny buffer pro vysilani

- pocet cyklu vybirani paketu

;Inicializace CAN kontroleru MCAN
;CAN je OK ?

;podminene hlaseni chyby
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V modulu PIS_FAST:

LDR
JLO

; **** Obsluha CAN-BUSu

LOD
STO
CAN RD:
CAN READ 2,
EQ
JL1
STO

FL
LOD
EQ
JL1

;Rozkodovani chyb
LOD
LDR
JL1
LOD
LDR
JL1
LDR
JL1
JUM

CAN ERR:
ESET
JUM

;Test na prijem paketu ID=10h+1,

CAN NEW:
LOD
ANDB
EQ
JLO

LOD
EQ
JLO

LOD
EQ
JLO

LOD
STO

LDR
JL1
JUM

CAN OK
CAN VYS

CNST. 0
ERR CANBUS CYKL

CANBUFF_IN
CAN ERR OK
CAN NEW
ERR_CAN READ

0,ERR_CAN_ READ.CAN RCVEMPTY
ERR_CAN_ READ

CNST. 0

CAN EEE N

po prijmu

CNST.ERR BUSERROR

ERR CAN READ.CAN BUSERROR
CAN ERR

CNST.ERR BUSOFF

ERR CAN READ.CAN BUSOFF
CAN ERR

ERR CAN READ.CAN OVERRUN
CAN NEW

CAN EEE

CAN EEE
delka=2,

WORD.CANBUFF_IN.CAN ID
CNST.7FFh

CNST.10h+1

CAN_OTH

BYTE.CANBUFF_IN.CAN LEN
CNST. 2
CAN OTH

BYTE.CANBUFF_IN.CAN DATA+0
CNST.1
CAN_OTH

BYTE.CANBUFF_IN.CAN DATA+1
IP CAN

ERR_CAN READ.CAN OVERRUN
CAN EEE O
CAN OTH

Bytel=0Opc=1,

;Je CAN-BUS ?

cteni rychlych vstupu ***x*

;Cyklus

;Cteni paketu z CAN-BUSu
;Je novy paket ?

;Ano

;CAN_ERR RCVEMPTY neni error

;Nic se neprijmulo

;CAN - preruseni zbernice

;CAN - vypnuta zbernice
;Zprava neprectena vcas

;Nepoklada se za chybu

;Hlaseni chyby

Byte2=Input

;Test ID
;11 bitove ID
;Odpoved od ID=10h ?

;Delka
;Je delka = 2 2

; Opcode
;Opcode 1 pro vstupy ?

;Sejmuti vstupnich dat !
;Misto pro nova data

;Zprava neprectena vcas
;Nepoklada se za chybu
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CAN OTH:
LOD
INR
STO
LE
JL1
JUM

CAN_EEE O:
LOD
INR
STO
JUM

CAN EEE N:
LOD
INR
STO

CAN EEE:

; **** Obsluha CAN-BUSu

LOD
STO
LOD
STO
LOD
STO
LOD
STO
LOD
STO

CAN WRITE
EQ
JL1
STO

LDR
JL1
JUM

ERR CANBUS FULL:
LOD
INR
STO

CAN_VYS:

ERR CANBUS CYKL

ERR CANBUS CYKL
CNST. 8

CAN RD

CAN EEE

ERR CANBUS OVERUN

ERR_CANBUS_OVERUN
CAN OTH

ERR CANBUS NODATA

ERR CANBUS NODATA

CNST.10h

WORD.CANBUFF OUT.CAN_ID
CNST.Oh
BYTE.CANBUFF_OUT.CAN RTR
CNST.2

BYTE.CANBUFF OUT.CAN LEN
CNST.2
BYTE.CANBUFF_OUT.CAN DATA+0
IPO
BYTE.CANBUFF_OUT.CAN DATA+1
2, CANBUFF_OUT

CAN ERR OK

CAN VYS

ERR CAN WRITE

ERR CAN WRITE.CAN XMTFULL
ERR CANBUS_ FULL
CAN VYS

ERR CANBUS XMTFULL

ERR CANBUS XMTFULL

;Jiny paket, opakujeme
;pocet cyklu (8)

;max 8 paketu
;cyklus
;konec snimani

;Dgn.- nevyzvednuta data
;citac

;Dgn.- nejsou nova data
;citac

vysilani rychlych vystupu ***x*

;Vyslani na ID=10h
;Neni "remote request"
;delka paketu

;Opcode = 2

;data pro vyslani

;Vyslani paketu na CAN-BUS
;Je vyslani OK ?

;Test zda je plny buffer
;Plny buffer - nevyslano

;Dgn.:
;citac

plny buffer
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23.11.3 Sdileny pfistup pro CAN kanal

Sdilené pouziti CAN kandlu v PLC programu znamena, ze PLC program pouziva CAN-BUS kanal spolecné se
systémem, nebo alesponl pro jeho fizeni pouziva systémové prostiedky. Inicializaci CAN kontroléru a fizeni
vysilani a pfijmu pakett také provadi systém. PLC program jen zadda a zatazeni svych paketd do fronty pro
vyslani a ¢te frontu pfijmutich pakett.

Konfigurace CAN kanalu pro sdileny pfistup

Konfigurace CAN kanalu pro sdileny pfistup se nastavuje pomoci strojnich konstant. Strojni konstanta R590
nastavuje logicky CAN1 kanal pro pfipojeni pohont a strojni konstanta R770 nastavuje logicky CAN2 kanal pro
pfipojeni periferii:

R770 (NASTAVENI CAN-BUSU PRO PERIFERIE — CAN2)

Dekada Hodnota Popis Doporué.hodnota
1. a 2. dekada 0 CAN-BUS pro periferie zakdzan 1
1 CAN-BUS pro periferie povolen
3. a4. dekada 0 Rychlost 1 MBd 0
1 Rychlost 500 kBd
2 Rychlost 250 kBd
3 Rychlost 125 kBd
4 Rychlost 100 kBd
5.a 6. dekada 0 Hardware pro CAN-BUS: , Peak Dongle EPP mo6d* 2,4
1 1.fyzicky kanal na PCAN (Peak)
2 2.fyzicky kanal na PCAN (Peak)
3 1.fyzicky kanal na MCAN (Mefi, Tedia)
4 2.fyzicky kanal na MCAN (Mefi, Tedia)
7. a 8. dekada 0 Obsluha CAN-BUSu po % ms 0
2 Obsluha CAN-BUSu po 1 ms

Podle 5. a 6. dekady konstant R590 a R770 se automaticky pfednastavi ,, VENDOR ID* a ,,DEVICE ID“. Proto
za standardnich podminek strojni konstanty R596 a R597 neni potfeba nastavovat.

Masky biti pro vyhodnocovani

Symbol Maska Vyznam

CAN ERR OK 00h Vse v poradku

CAN ERR XMTFULL 01h Plna fronta pro vysilani
CAN ERR RCVEMPTY 02h Nepiijala se nova zprava
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Instrukce pro praci s CAN-BUSem se sdilenym pfFistupem

Funkce pro sdilenou obsluhu CAN-BUSu jsou do PLC programu implementovany jako 2 specialni instrukce.

Instrukce pro sdileny pristup Popis
CAN SEND Zarazeni paketu do fronty pro vysilani na periferii
CAN RECV Cteni paketu z pi{jmové fronty

instrukce CAN_SEND

funkce Zatazeni paketu do vystupni fronty

syntax CAN_SEND can, poimsg

Instrukce slouzi pro zatazeni paketu do vystupni fronty paketi, které jsou vysilany pres CAN kanal na periferii.
Instrukce po vykonani vrati v datovém registru vysledek, ktery je slozen z masek chyb (popsanych dtive). Pokud
pfi fazeni nevznikla chyba, vracend hodnota bude CAN_ERR_OK (00h). pokud se paket do fronty nepodafilo
zatadit (fronta je pfeplnéna), bude vracena hodnota CAN_ERR_XMTFULL (01h)

Vyznam parametru:

Parametr Hodnota (ptiklad) Vyznam

can 2 Logicky CAN kanal (CAN2)

poimsg CANBUFF_OUT Pointer, ktery ukazuje na vyhrazené misto 12 bajtu.
Naveésti u instrukce STR, kde je misto pro paket

Priklad:

CANBUFF_OUT: STR 12 ;vystupni paket
CAN_ SEND 2, CANBUFF OUT ;Zarazeni paketu
EQ CAN ERR OK ;Bylo zarazeno ?
JL1 OK ;zatrazeno

;nezatrazeno

Podrobnéjsi priklad bude uveden v zavéru této kapitoly
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instrukce CAN_RECV
funkce Cteni paketu z p#ijmové fronty
syntax CAN_RECV can, poimsg

Instrukce slouzi pro ¢teni paketu z fronty paketi, které byly pfijaty z periferii pfes CAN kanal. Instrukce po
vykonani vrati v datovém registru vysledek, ktery je slozen z masek chyb (popsanych diive). Pokud pfi ¢teni
nevznikla chyba, vracena hodnota bude CAN _ERR_OK (00h). pokud se zadny paket pro PLC nepfijal, bude
vracend hodnota CAN ERR RCVEMPTY (02h)

Vyznam parametru:

Parametr Hodnota (ptiklad) Vyznam

can 2 Logicky CAN kanal (CAN2)

poimsg CANBUFF_IN Pointer, ktery ukazuje na vyhrazené misto 12 bajtu.
Navesti u instrukce STR, kde je misto pro paket

Priklad:

CANBUFF IN: STR 12 ;vstupni paket
CAN RECV 2, CANBUFF IN ;Prijem paketu
EQ CAN_ERR OK ;Bylo prijato ?
JL1 OK ;prijato

;nic se neprijalo

Podrobné;jsi piiklad bude uveden v zavéru této kapitoly
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Priklad pro vstupy a vystupy na CAN periferii se sdilenym pfistupem

ID adresa periferie je nastavena na 10h.
V deklaraci dat:

CANBUFF IN: STR 12 ;misto na prijem paketu
CANBUFF _OUT: STR 12 ;misto pro vysilani paketu

V modulu MODULE MAIN:

CAN RECV 2,CANBUFF_IN ;Cteni paketu
EQ CAN ERR OK ;Je novy paket ?
JLO NIC NEPRIJATO

;Test na prijem paketu ID=10h+1, delka=2, Bytel=Opc=1l, Byte2=Input

LOD WORD.CANBUFF IN.CAN ID ;Test ID

ANDB CNST.7FFh ;11 bitove ID

EQ CNST.10h+1 ;Odpoved od ID=10h ?

JLO CAN OTH

LOD BYTE.CANBUFF IN.CAN LEN ;Delka

EQ CNST.2 ;Je delka = 2 ?

JLO CAN OTH

LOD BYTE.CANBUFF_ IN.CAN DATA+0 ; Opcode

EQ CNST.1 ;Opcode 1 pro vstupy ?

JLO CAN OTH

LOD BYTE.CANBUFF IN.CAN DATA+1 ;Sejmuti vstupnich dat !

STO IP CAN ;Misto pro nova data
CAN OTH: ;Jiny paket, opakujeme
;**** Obsluha CAN-BUSu ... vysilani vystupu ****

LOD CNST.10h ;Vyslani na ID=10h

STO WORD.CANBUFF OUT.CAN ID

LOD CNST.Oh ;Neni "remote request"

STO BYTE.CANBUFF OUT.CAN RTR

LOD CNST.2 ;delka paketu

STO BYTE.CANBUFF OUT.CAN LEN

LOD CNST.2 ;Opcode = 2

STO BYTE.CANBUFF_OUT.CAN_DATA+O

LOD IPO ;data pro vyslani

STO BYTE.CANBUFF OUT.CAN DATA+1

CAN_SEND 2,CANBUFF_OUT ;Zarazeni paketu do fronty

23-39



PLC

23.11.4 Ovladani systémovych CAN-BUS periferii

PLC program ma moznost Cist a nastavovat struktury pro systémové CAN-BUS periferie, jako jsou INOUTOS a
KLAS50. Kromée toho ztistava moznost pouzit instrukce CAN_SEND a CAN_RECYV pro sdileny pfistup.

Nastaveni NODE-ID pro systémové CAN-BUS periferie:

skupina (group) Poradové Cislo jednotky ve skupiné (board)

1 2 3 4 5 6
INOUTO8 1 21h 22h 23h 24h 25h 26h 20h+board
KLAS50 2 41h 42h 43h 44h 40h+board

Funkce pro pfistup k systémovym strukturdm CAN-BUS periferii jsou do PLC programu implementovany jako
2 specialni instrukce.

Instrukce pro sdileny pristup Popis
CAN SYSIO READ Cteni prvku z pole systémovych struktur pro CAN-BUS periferie
CAN SYSIO WRITE Zapis prvku do pole systémovych struktur pro CAN-BUS periferie

Kazda periferie ma ptidélenou jednu strukturu INOUTS. Prvky struktury je mozno sledovat také pomoci
diagnostické obrazovky ,,CAN-BUS peripherals diagnostic®. Pomoci této obrazovky je umoznéno také vysilat a
prijimat SDO pakety.

INOUTS STRUC

SIZE DW 0 ;velkost
PRESENT DB 0 ;Je jednotka pritomna ?
MODE DB 0 ;mod (0O=standard, l=analog, 2=matice)
VENDORID DD 0 ;SDO 1018
DEVICENAME DD 0 ;SDO 1008
HWVERSION DD 0 ;SDO 1009
SWVERSION DD 0 ;SDO 100A
INO DB 0 ;vstupy
IN1 DB 0
IN2 DB 0
IN3 DB 0
OUTO DB 0 ;vystupy
OUT1 DB 0
ouT2 DB 0
DB 0
ANLO DB 0 ;analog
ANL1 DB 0
ANL2 DB 0
ANL3 DB 0
ANL4 DB 0
ANLS5 DB 0
ANLG6 DB 0
ANL7 DB 0
ERROR DB 0 ;error registr 1001 - okamzity
ERR CODE DB 0 ;kod chyby ... zapise pri vzniku chyby
ERR STAT DB 0 ;hlaseni chyb - record E IOR

;bit0 (IO ER HLI ACT) = chyba (INOUT ERR CODE)
;bitl (IO ER TM ACT)= time-out

;bit2 (IO ER HLI) = chyba (INOUT ERR CODE)
;bit3 (IO_ER TMOUT) = time-out pamet
;bit4 (IO_ER NULL) = zadost o nuluvani periferii
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CONTROL DB 0 ;rizeni - record C_IOR
;bit0 (IO _DIS ERR) = blokovani vypisu chyb
;bitl (IO_DIS_ERPIS) = blokovani chyb pro PLC
;bit2 (IO _DIS TMOUT) = blokovani chyb time-out
;bité (IO_DIS NULL) = blokovani nulovani periferii
COUNT DW 0 ;citac pro time-out
SEND_REQ DB 0 ;zadost o vyslani SDO paketu INOUT_SEND
RESP_COUNT DB 0 ;citac prijmu
SHORT SEND REQ DB 0 ;zadost o informaci zkratu
SHORT OUTO DB 0 ;informace o zkratu
SHORT_OUT1 DB 0
SHORT OUT2 DB 0
SEND TCANMSGS2 <0> ;paket pro vyslani
RESP TCANMSGS2 <0> ;response paket
RPDO_COUNT DW 0 ;dgn cistac zarazenych RPDO paketu pro vyslani
TPDO_COUNT DW 0 ;dgn cistac prijmutych TPDO paketu
PxIN DW 0 ;cislo vstupniho PLC portu 1=P1IN
PxOUT DW 0 ;cislo vystupniho PLC portu 1=P10OUT
1pINOUT PxIN DW 2 DUP (0) ;pointry na PLC oblasti
1pINOUT PxOUT DW 2 DUP (0)
1pINOUT ERRHI PxOUT DW 2 DUP (0)
1pINOUT SETH PxOUT DW 2 DUP (0)
1pINOUT SETH PxIN DW 2 DUP (0)
MODE ACT DB 0 ;mod aktual
MODE FAZE DB 0
TLO DB 0 ;tlacitka matice
TL1 DB 0
TL2 DB 0
TL3 DB 0
IRCO DW 0 jirc
IRC1 DW 0
INOUTS ENDS
instrukce CAN_SYSIO_READ
funkce Cteni prvku z pole systémovych struktur pro CAN-BUS periferie
syntax CAN_SYSIO_READ can, group, board, item

Instrukce CAN_SYSIO_READ slouZi pro nacteni jednoho prvku z pole struktur INOUTS. Instrukce nacte do
DR registru bajt, word nebo double-word podle typu zadaného prvku. Pokud se instrukce provede bez chyb
(prvek ve struktufe se najde), tak vraci RLO registr nastaven na hodnotu 0. Pokud RLO registr je nastaven na
hodnotu 1, potom instrukce skoncila s chybou a data v DR registru nejsou platna.

Vyznam parametru:

Parametr Hodnota (ptiklad) Vyznam
can 2 Logicky CAN kanal (CAN2)
group 1,2 Skupina CAN-BUS periferii.
1 = jednotky vstupt a vystupti INOUTO0S
2 = jednotky maticovych vstupi KLA50
board 1,2,...,32 Poradové ¢islo jednotky ve skupiné. Kazda skupina ma
maximalné 32 jednotek. NODE-ID jednotky musi byt nastaveno
s ohledem na potadové Cislo jednotky a s ohledem na skupinu.
item (MODE, INO, .) Identifikator prvku struktury podle definice struktury INOUTS
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Priklad:
Nacteni analogového napéti z 3.jednotky INOUTO8 (NODE-ID = 23h):

CAN SYSIO READ 2, 1, 3, ANLO ;1.skupina, 3.jednotka, prvek ANLO

JL1 Error
instrukce CAN_SYSIO_WRITE
funkce Zapis do prvku v poli systémovych struktur pro CAN-BUS periferie
syntax CAN_SYSIO_WRITE can, group, board, item

Instrukce CAN_SYSIO_WRITE slouzi pro zapis jednoho prvku do pole struktur INOUTS. Instrukce zapiSe
obsah DR registru do struktury jako bajt, word nebo double-word podle typu zadaného prvku. Pokud se
instrukce provede bez chyb (prvek ve struktufe se najde), tak vraci RLO registr nastaven na hodnotu 0. Pokud
RLO registr je nastaven na hodnotu 1, potom instrukce skoncila s chybou a data se do struktury nezapsala.

Vyznam parametru:

Parametr Hodnota (priklad) Vyznam
can 2 Logicky CAN kanal (CAN2)
group 1,2 Skupina CAN-BUS periferii.

1 = jednotky vstupt a vystupti INOUTOS
2 = jednotky maticovych vstupi KLA50

board 1,2,...,32 Poradové ¢islo jednotky ve skupiné. Kazda skupina ma
maximalné 32 jednotek. NODE-ID jednotky musi byt nastaveno
s ohledem na potradové ¢islo jednotky a s ohledem na skupinu.

item (MODE, INO, ...) Identifikator prvku struktury podle definice struktury INOUTS

Priklad:
Namodovani 4.jednotky INOUTOS pro snimani analogovych vstupi:

LOD CNST.1 ;mode=1 pro analogové vstupy
CAN SYSIO WRITE 2, 1, 4, MODE ;1.skupina, 4.jednotka,prvek MODE
JL1 Error
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23.12 Konstantni fezna rychlost — verze 2

KRR neni omezena na pohybové bloky a také ji mozno plné fidit z PLC programu. Systém i PLC maji moZnost
omezit ota¢ky vietene na zadanou hodnotu. KRR verze 2, je do zna&né miry kompatibilni se starsi verzi, ale
poskytuje mnohé vlastnosti navic. Pokud nebude vyslovné upozornéno, plati pro novéjsi KRR vse, co bylo
napséno v predchazejici &asti. V daldim popisu se zaméfime jen na nové vlastnosti KRR verze 2.

Novéjsi verzi KRR mozno nastavit od verze software primarniho procesoru 40.44 a sekundarniho procesoru
6.369. Aktivace se provede nastavenim hodnoty 1 do strojni konstanty R580.

Pro obvodovou rychlost plati:

Vv=or=2.7xnx x = poloha fidici soufadnice (korigovana vzhledem ke korekcim a posunuti)
v = obvodova rychlost (KRR)
n = otacky vietene

Vypoctené napéti, které se zadava pro vieteno (rozsah 0-7FFFh)

Y _uu

m

U, = 2.7
} P

U, = vysilané napéti na vieteno(rozsah 0-7FFFh)

U = maximalni napéti pro vieteno pro dany pfevodovy stupen (pomér k max.napéti)
U,,= maximalni napéti (7FFFh)
P = maximalni otacky dané pfevodové fady

23.12.1 KRR-verze 2, fizeni z NC programu

Rizeni z NC programu je stejné jako pro star§i KRR a plati také stejné modifikace pomoci strojnich konstant
R67 a R329. Nova vlastnost je, z¢ KRR neni omezena jen na pohybové bloky NC programu. Zafazeni KRR
mize proto byt i v nepohybovém bloku. Také zména délkové korekce a zména posunuti pocatku se uplatni
okamzité a nemusi se &ekat na pohybovy blok. Korekce a posunuti maji vliv na KRR, protoze KRR se pogita na
$pi¢ku nastroje a ne na suport (tuto vlastnost mozno vypnout — viz dale). KRR se mize také uplatiiovat
v pomocnych ru¢nich pojezdech nebo v jinych druzich pohybu, naptiklad vleceni nebo pro pohyby tizené z PLC
programu.

Dalsi nova vlastnost je, Ze aktivni KRR nikdy nepiepina pievodovy stupefi, ale omezi ota¢ky na maximalni
otacky daného ptevodového stupné (pokud neni jeste jiné omezeni otacek).

Z NC programu mozno kdykoli zadat omezeni otatek pro KRR pomoci funkce G76 a adresy S. Pod adresou S se
zadavaji maximalni otdcky v ot/min. Systém omezuje otacky vzhledem k mensi hodnoté z maximalnich otacek
prevodového stupné a ze zadaného omezeni pomoci funkce G76.

Priklad 1:
N100 G96 S500 “zadadni KRR - okamZity u&inek na otadky vietene
N200 S600 “zm&na KRR

Priklad 2 :
N100 G76 S2000 “zadani omezeni ot&&ek pro KRR na 2000 ot/min
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KRR-verze 2, fizeni z PLC programu

PLC program ma k dispozici pole double-wordovych hodnot pro sledovani stavu KRR. Na systému je mozno
jednotlivé hodnoty sledovat v prohlizeni paméti systému — pamétova oblast 1.

nazev adresa Popis

AKRR ACT V A178h Aktualni konstantni fezna rychlost [mm/min] (G96 nebo PLC)
AKRR ACT SMAX Al7Ch Aktualni maximalni otacky [1/1000 ot/min] (G76 nebo PLC)
AKRR ACT DIST A180h Aktualni korekce poloméru [1/8 um] (jen PLC)
AKRR ACT VCORR Al84h Aktudlni korekce fezné rychlosti [mm/min] (jen PLC)
AKRR ACT R A188h Aktualni polomér [1/8um]

AKRR ACT P Al18Ch Aktualni max.otacky dle prevodové fady [1/1000 ot/min]

AKRR ACT U A190h Aktualni rozsah napéti dle ptrevodové fady [0-7FFFh]

AKRR ACT S Al194h Aktualni vypoctené otacky [1/1000 ot/min]

AKRR ACT OUT Al198h Aktudlni vypoctené napéti [0-7FFFh]

PLC program ma moznost zadavat velikost KRR, maximalni ota¢ky, korekci poloméru pro vypoéet KRR a
korekei fezné rychlosti. Také mize KRR aktivovat a pfipadné modifikovat vypocet. Pro fizeni PLC program
pouziva bity umisténé v fidicim bajtu AKRR_CNTR.

Nazev bitu Viaha popis
EXT_AKRR V 0 0 Velikost KRR se fidi z NC programu (G96,G97+ S)
1 Velikost KRR zadava PLC program v buiice AKRR V
EXT AKRR SMAX 1 0 Maximalni ota¢ky zadava NC program (G76)
1 Maximalni otacky zadava PLC program v bufice AKRR _SMAX
EXT AKRR DIST 2 0 PLC program nezadava korekci poloméru
1 PLC program zadava korekci poloméru v buiice AKRR DIST
EXT AKRR VCORR 3 0 PLC program nezadava korekci fezné rychlosti
1 PLC program zadava korekci fezné rychlosti v. AKRR VCORR
EXT_AKRR REQ 4 0 Aktivace KRR se fidi z NC programu (G96,G97)
1 Aktivace KRR z PLC programu
EXT_AKRR SUPORT 5 0 Standardni vypo&et KRR
1 Vypodet KRR nezapogitava korekce a posunuti
nazev adresa Popis
AKRR V A19Ch Velikost KRR zadévani z PLC [mm/min]
AKRR SMAX A1AOh Maximalni otacky zadavané z PLC [1/1000 ot/min]
AKRR DIST AlA4h Korekce poloméru zaddvana z PLC [1/8 um]
AKRR VCORR A1A8h Korekce fezné rychlosti zadavana z PLC [mm/min]
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