Strojni konstanty systému

Priloha F - strojni konstanty systému
CNC8x6 a CNC8x9 (stav pro verzi 40.70, 6.417 z 2.1.2007)

Pozn.:
Star§i verze systémii nemusi reagovat na nékteré parametry. Aktudlni stav konzultujte s vyrobcem systému.

Strojnimi konstantami jsou ur€eny parametry stroje a obecné se nesmi (aZ na nékteré vyjimky) po oziveni
systému u stroje meénit. Nekteré strojni konstanty jsou dany jiz pii specifikaci pro konkrétni stroj (napf. pocet a
nazev soufadnic), jiné se nastavuji piiozivovani systému se strojem (napf. odmeéfovaci konstanty, rychlosti
posuvi atd.).

Strojni konstanty jsou maximalné osmi-dekadova ¢isla se znaménkem. Jednotlivé dekady mohou mit pfifazeny
rlizny vyznam, proto pro jednoznacnost uved'me, ze 1. dekada je vpravo (nejnizsi fad Cisla), 8. dekada je vlevo
(nejvyssi tad cisla). Napf. ve strojni konstant¢ R15 = +02545.123 je v prvni dekad¢ ¢islo 3 a v osmé dekadé
¢islo 0. Strojni konstanty jsou v souboru uvedeny ve tvaru:

Rxxx = +yyyyy.yyy

kde xxx je ¢islo strojni konstanty v rozsahu 00 - 299 a y je Cislice 0 - 9. Desetinna tecka nema vétSinou prakticky
vyznam (pfipadné miry se udavaji v mikronech), ale musi byt uvedena kvili kompatibilité se starSimi verzemi
systému. Znaménko + nemusi byt uvedeno a mize byt nahrazeno mezerou. Znaménko je u nekterych konstant
pouzivano jako dal§i pomocny pfiznak.

Strojni konstanty jsou ulozeny v souboru TABO.REK. Editace tohoto souboru je moznd po zvoleni menu
TABULKY — KONSTANTY — EDICE.

Po kone¢ném oziveni systému u zékaznika se strojni konstanty pro dany stroj mohou nahrat do paméti EEPROM
("disk" C), pokud je jimi systém osazen. Tim jsou k dispozici i v piipadé ztraty dat pfi poruse zalohovani. Kromé
toho je po oziveni stroje pfedan protokol, kde je uveden seznam nastavenych strojnich konstant pro dany stroj.
V kazdém pripad¢ je nutné mit aktualni stav strojnich konstant nékde zalohovan.

V dalsim textu je uveden vyznam jednotlivych strojnich konstant. Jednotlivé strojni konstanty jsou v této
kapitole uvadény také terminem parametry. Véta "zapis do parametru RO0" znamend totéz jako "zapis
do strojni konstanty ¢islo 0".
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RO0 - R05 (SOURADNICE)

Do strojnich konstant 00 az 05 se zadavaji idaje o maximalné Sesti soufadnicich stroje.
1.a 2.dekada urcuje kod, tj. nazev soufadnice takto:
X=24 Y=25 Z=26 U=21 V=22 W=23 A=1 B=2 C =3

Zadanim vyse uvedenych kodi do parametrt ROO,R01,R02 atd. se urci i potadi soutadnic. Prvni osa bude mit
nazev uvedeny v parametru R00, druha osa bude mit nazev uvedeny v parametru RO1 atd. Soufadnice mohou byt
uvedeny v libovolném porfadi, ale parametry R00 az R0S5 musi byt vyplnény postupné. Neobsazené soutfadnice
maji v parametru samé nuly. Zadanym soufadnicim jsou v uvedeném pofadi pfitazena také tlacitka na panelu
obsluhy.

Pozn.:
Stejné nazvy souradnic musi byt uvedeny i systémovém konfiguracnim souboru CNC836.KNF. Tyto nazvy jsou
urceny pro systémovy editor.

3. dekada uréuje, ma-li se zobrazovat dana osa v indikaci. Jednicka blokuje zobrazeni dané osy. Takto lze
zablokovat zobrazovani pouze 4,5 a pfipadné 6 osy. Prakticky vyznam ma blokovéani zobrazovani dané
soufadnice pouze v ptipadé vietene, pokud je mozné jej ovladat i v polohové vazbé napt. jako osu C, ale tato
funkce se neprovadi pfili$ ¢asto a nechceme, aby se na obrazovce indikovalo trvale C +00000.000. Misto, které
se uvolni na obrazovce (v ptipadé 5-té¢ soufadnice) se pak da také vyuzit pro trvale indikovana hlaseni z PLC
programu. Dvojka ve tieti dekadé znamena, ze dana osa se provozuje pouze v rezimu indikace, nelze ji pfepnout
na NC fizeni. Nezobrazuje se diference ani distance. Podrobnéji viz. Navod PLC - kapitola "Piepinani rezimu
indikace - NC u systému". Trojka ve tieti dekadé znamend, Ze adresa pro soutadnici neni pouzita jako osa
systému, ale sluzi pro zadani hodnot pro PLC program.

4.dekada nastavena na 1 upravuje pro nové verze (od 1.10.1997) najezd do reference s nulovanim diferen¢niho
Citace. Tato dekada by méla byt nastavena vzdy kromé specialnich pfipadt (viz Navod na PLC — Popis fizeni
regulator pohonti a vieten)

Nutno ji predev§im nastavit pro rotacni soufadnici, ktera je pfepnuta na vieteno pfi zavitovani nozem!

5. dekada — smér snimani signal z IRCu u jednotek soufadnic SU04 a SUOS, pokud neni aktivnich 16
servosmycek - 1.R600=0 (jinak viz. R601-R616).

Patou dekadou Ize zménit smér snimani ¢idel IRC pro osy. Muze byt zaddna hodnota 0 nebo 1. Méni se smér
pro osy systému, fyzicky kanal IRCu je dan strojni konstantou R17. Podrobnéji viz ptiloha Pouziti jednotek
SU04. Pro zachovani zdporné zpétné vazby je nutné pii zméné této dekady soucasné zménit také osmou dekadu
této konstanty.

6. dekada povoluje softwarové koncové spinace pro danou osu. Hodnota nula vytfadi softwarové spinace,
hodnota jedna je povoli.

7. dekada uréuje moznost pouziti pseudoreference pro pfislusnou soufadnici. Hodnota O blokuje pouziti
pseudoreference. Hodnota 1 znamena povoleni pseudoreference. Pokud systém resp. stroj vyuziva referencni
spinace, je nutné zvazit povoleni pseudoreference. Doporucuje se spiSe v bézném provozu moznost pouziti
pseudoreference zablokovat, aby pfipadné nedoslo k nechténému vynulovani polohy obsluhou systému.

8. dekada — polarita vystupného analogového napéti pro pohony, pokud neni aktivnich 16 servosmycek -
1.R600=0 (jinak viz. R601-R616).

Osmou dekadou 1ze zménit polaritu vystupného analogového napéti. Mulze zde byt zadana hodnota 0 nebo 1.
Pokud nevyhovuje smér posuvu, zméni se zadana hodnota na opacnou (nula na jedni¢ku a naopak). Spravné
nastaveni je nutné vyzkouset, nebot’ zalezi téZ na nastaveni propojek na desce souradnic SU0O2 nebo na nastaveni
paté dekady této konstanty u jednotek SU04 SUOS5 (desky nemaji Zadné propojky). U desky soutadnic SU02 jsou
to propojky S26 (pro prvni osu) a S25 (pro druhou osu). Pokud se (napf. po vyméné desky souradnice SU02)
rozjede soufadnice nekontrolovatelné, t.j. v kladné vazbé, je tfeba zmeénit 8 dekadu piislusné soufadnice nebo
nastavit propojky uvedenych spinac¢ti (spojeny rozpojit a naopak). Pokud "jezdi" soufadnice spravné, ale
v opacném sméru, nez je pozadovano, je nutné zmenit soucasné jak osmou dekadu parametru, tak propojku
na desce.




Strojni konstanty systému

Znaménko parametru urCuje smér najizdéni do reference. Zaporné znaménko znaci, ze pfi pohybu do reference
se bude soufadnice pohybovat v zaporném sméru.

Priklad:

R0O3 = -01101021 ... &tvrta osa ma nazev U, nulovani dif. Citade po ndjezdu do reference, povoleny softwarové
limitni spinace, pseudoreference povolena, zaporny smér najizdéni do reference.

R06 - R0O7 (MAXIMALNI ZBYTKOVA ODCHYLKA)

Parametry urcuji maximalni odchylku pro dosazeni pozadované polohy. Pokud je odchylka mensi nebo rovna zde
zadané hodnoté (v mikronech), povazuje se pohyb za ukonceny, t.j. zhasne signidlka INPOS (oznacena
vinovkou). Pokud je odchylka vétsi, pohyb neni ukoncen. Pokud by soufadnice trvale "nedojizdéla", je tieba tuto
hodnotu zvétsit (na ukor piesnosti stroje) nebo sefidit nastaveni driftu. Doporucena hodnota odchylky se urci
pfi uvadéni stroje do provozu.

Parametr R06 obsahuje odchylky pro soufadnice X,Y,Z, parametr RO7 pro ¢tvrtou, patou a Sestou soufadnici.

Max. odchylka pro 1. osu je zaddna v 1. a 2. dekad & R06
Max. odchylka pro 2. osu je zadana v 3. a 4. dekad & R06
Max. odchylka pro 3. osu je zaddna v 5. a 6. dekad & R06
Max. odchylka pro 4. osu je zaddna v 1. a 2. dekad & R0O7
Max. odchylka pro 5. osu je zadana v 3. a 4. dekadé R0O7
Max. odchylka pro 6. osu je zaddna v 5. a 6. dekad & R07

Pokud pro zadani maximalni zbytkové odchylky nestadi 2 dekady (max.99 mikronl), pouZije se nastaveni
pomoci konstant R460 az R465.

Priklad:
R06=00080808 ... osy X,Y,Z s max. odchylkou 8 mikron

R08 (UHEL VJEZDU A VYJEZDU ZE ZAVITU)
(Viz Navod na programovani, ,,Zavitovani s vjezdem a vyjezdem*.)

a) VARIANTA S PRIMYM ZADANIM UHLU VYJEZDU VE STROJNI KONSTANTE:

1. aZ 5. dekada urcuje thel vyb&hu zavitu ve stupnich s ptesnosti 0.001 stupné.

6. dekada urcuje Cislo vlecené souradnice (1 az 6), tj. ¢islo té soufadnice, kterd se zacne pohybovat pfi vybéhu
zavitu (1=prvni osa, 2 =druha osa atd. — nazvy soufadnic viz strojni konstanty RO0 az ROS, u soustruhi se
obvykle zadava 1 = osa X)

7. a 8. dekada musi byt nulova.

Znaménko urcuje, je-li uhel vyjezdu kladny nebo zaporny.

Strojni konstanta nastavena napi. takto: RO08:+00120.000 znamena uhel vyjezdu 20 stupiii v ose X ve sméru
kladném. Pouzije se u strojii, pokud je vyjezd ze zavitu vzdy stejnym smérem. 7. a 8. dekada musi byt 00.

b) VARIANTA ZADAN{ UHLU ODKAZEM NA PARAMETR:

7. a 8. dekada - pokud neni 00, uruje odkaz na Cislo parametru (ve smyslu parametrického programovani
partprogramtl), ve kterém je naprogramovan thel a smér vyjezdu. Odkaz na ¢islo parametru nesmi byt 00 a 80,
tj. nesmi se pouzit odkaz na parametr R0 a R80.

5. a 6. dekada - urCuje odkaz na ¢islo parametru, ve kterém je naprogramovan thel a smér vjezdu.

Na nastaveni 1 az 6 dekady v tomto ptipadé nezalezi.
Naptiklad strojni konstanta nastavena R08=20000.000 znamena, ze uhel bude zadan v partprogramu
pod parametrem 20:

N60 G33 Z200. J3. F1.0 R20=-00118.000

Vyjezd ze zavitu bude 18 stupnil v zaporném sméru v ose X

F-3



Obsluha

Zadani uhlu odkazem na parametr se pouzije u stroji, kde se zavituje s vybéhem do obou smért (napf. vnitini a
vnéjsi zavity u soustruht s jednou hlavou.

R09 - RIZENI NELINEARNICH KOREKCI

Parametr se nastavuje pouze v ptipadé, ze systém vyuziva nelinearnich softwarovych korekei. Pokud u nékterych
stroju dochazi napt. vlivem velké hmotnosti k "padani" soufadnice pfi pohybu jiné soufadnice, je mozné
"padani" softwarové kompenzovat, tj. korigovat drahu jedné osy v zavislosti na poloze jiné osy.

Novéjsi zpisob zadani nelinearnich korekci (doporucuje se):

V tomto ptipade se nastavi strojni konstanta R09 na hodnotu: -10000.000 (musi mit zaporné znaménko) .

Problematika nelinearnich korekei je podrobné popsana v samostatné piiloze navodu: "Priloha J - nelinearni
korekce".

vlastnost plati od verze
Jeden par tabulek nelinedrnich korekei pro kazdou soutradnici 30.07 +5.011

Dva pary tabulek nelinearnich korekci pro kazdou soutadnici 30.14 +5.020
Prostorové nelinedrni korekce 30.25 +5.040
Cyklické nelinearni korekce 30.25 +5.061, 6.024
Nelinearni dynamicka viile 40.25+6.216
Teplotni kompenzace 40.27+6.310
Interpolacni dopocitavani nezadanych hodnot 40.39

Starsi zptisob zadani nelinearnich korekei:

dekada |8 7 6 5 4 3 2 1
osa - - 6 osa 5 osa 4 osa 3 o0sa 2 osa 1 osa
kod osy |- - 0-6 0-6 0-6 0-6 0-6 0-6

Je-1i v prislusné dekadé 0, neprovadi se zadna kompenzace této osy. Je-li v piislusné dekadé kod osy, t.j. hodnota
1 - 6, znamena to, Ze podle polohy této osy bude korigovana soutadnice s pofadovym ¢islem dekady.

Priklad:

Pokud prvni osa je X, druha osa je Y, treti osa je Z, potom pro Z = f (Y), tj. chceme-li korigovat osu
Z v zavislosti na poloze osy Y, bude parametr R09 nastaven takto:

RO9 = + 00000200 ..... ve tieti dekade (osa Z) je kod 2 (osa Y)

Kompenzace se provadi podle hodnot, zadanych v souboru NELINKOR.TXT. Udaje v této tabulce je mozné
opravovat systémovym editorem.
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R10 - R15 (RYCHLOPOSUYV)

1. az 5. dekada — zada se hodnotu v rozmezi 1 - 99000. Ta urcuje velikost rychloposuvu v jednotkdch mm/min
prislusné souradnice. Poradi soufadnic je shodné jako u nazvu soufadnic v parametrech .V R10 je rychloposuv
prvni soufadnice, v R11 druhé soufadnice atd.

6. a 7. dekada - je mozné¢ zadat omezeni rychloposuvu pfi najezdu do reference. Omezeni se zadava

v procentech. Hodnota 00 znamena 100% , t.j. pii ndjezdu do reference se rychloposuv neomezuje, hodnota 20
znamena, ze pii najezdu do reference bude rychloposuv omezen na 20% .

Priklad:
R10=06010000 ... rychloposuv pro X je 10000 mm/min (10m/min), pfi najezdu do reference bude rychloposuv 6
m/min.

R16 - (RIDICI SLOVO)

1. dekada = 0/1 Segmentace neni povolena / Segmentace je aktivni

Pro softwarové verze panelu 30.xx , 40.xx (DUAL) je segmentace programu zrusena, protoze délka jednoho
programu neni softwarové omezena. Velikost programu pro edici a jeti je omezena jen velkosti dynamické
paméti na zakladni desce procesoru.

2. az 7. dekada Vzdalenost nulového pulsu pro kédovana pravitka.

Druhd az sedmd dekada slouzi pro nastaveni poméru vzdalenosti nulového pulsu a piirdstku offsetu
pro kodovana pravitka odmétovani. (0, 1, 2, ...)

pomér vzdalenosti nul. pulsu a pfirustku offsetu pro kodovana pravitka
2. dekada pomér pro 1. osu
3. dekada pomér pro 2. osu
4. dekada pomér pro 3. osu
5. dekada pomér pro 4. osu
6. dekada pomér pro 5. osu
7. dekada pomér pro 6. osu

Urceni poméru:
Pomoci diagnostické obrazovky soufadnic se zaznamenaji polohy 4 po sobé nasledujicich nulovych pulsi N1,
N2, N3 a N4. Spocéteme vyraz:

(N3-N1)
(N3-N1)-(N4-N2)

Vysledek vydélime Cislem 1000 a zaokrouhlime na jednotky. Mélo by vyjit ¢islo mezi 1 alO. Toto ¢islo
nastavime do konstanty R16 (pokud je 10, nastavi se 0). Do odpovidajici konstanty R284 az R289 pro vzdalenost
nulovych pulst se nastavi ¢islo (N3 — N1)/2, zaokrouhlené na tisice.

Vyjimka (plati od verze 6.216) : Pokud vyjde pfiblizné 0.5, nastavime do konstanty hodnotu 6 (pravitka ESSA).
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R17 - (PRIRAZENI KANALU ODMEROVACICH CIDEL K OSAM)

Strojni konstanta R17 plati jen v ptipad€, pokud neni aktivnich 16 servosmycek, to je pro 1.R600=0 (jinak viz.
R617-R620).

Strojni konstanta R17 umoziuje nastavit kanal pro snimani vstupi odméfovacich ¢idel (napt. IRC, ILC) na jednotce
soufadnic SU02 i SU04. V kazdé dekadé je nastaveno Cislo kanalu pro snimani ¢idla pro jednotlivé soutadnice.
Cislo kanalu miize byt nastaveno od 0 do 8. Hodnoty 1 a2 8 jsou &isla portd (viz. PLC navod, tabulky v kapitole 12
"Popis fizeni regulator pohond rotanich os a vieten"). Hodnota 0 znamena, ze systém nastavi ¢islo portu dané
soutadnice implicitnim pfifazenim.

1. dekada (soufadnice 1) ¢islo kandlu odméfovaciho ¢idla pro osu 1

2. dekada (soufadnice 2) cislo kanalu odméfovaciho ¢idla pro osu 2

3. dekada (soufadnice 3) cislo kanalu odméfovaciho ¢idla pro osu 3

4. dekada (souradnice 4) cislo kanalu odméfovaciho ¢idla pro osu 4

5. dekada (soufadnice 5) ¢islo kanalu odméfovaciho ¢idla pro osu 5

6. dekada (soufadnice 6) cislo kanalu odméfovaciho ¢idla pro osu 6

7. dekada (souradnice TOC) ¢islo kanalu odméfovaciho ¢idla pro toéitko

8. dekada (soutadnice KOP) ¢islo kanalu odmetovaciho ¢idla pro kopirovani, (nebo 2. tocitko)

Implicitni nastaveni konstanty R17 (ob¢ varianty nastaveni jsou totozné):
varianta a) 00000000
varianta b) 44765321

R18 - (PRIRAZENI KANALU PRO VYSILANI ANALOGOVEHO NAPETI NA OSY)

Strojni konstanta R18 plati jen v ptipadé€, pokud neni aktivnich 16 servosmycek, to je pro 1.R600=0 (jinak viz.
R621-R624).

Strojni konstanta R18 umoziuje nastavit rizné kanaly pro vysilani analogovych mpéti. V kazdé dekadg je nastaveno
&islo kanalu pro analogovy vystup pro jednotlivé soutadnice. Cislo kanalu miize byt nastaveno od 0 do 8. Hodnoty 1
az 8 jsou cisla kanala (viz PLC navod, tabulky v kapitole 12 "Popis fizeni regulatorii pohont rotacnich os a vieten").
Hodnota 0 znamena, Ze systém nastavi ¢islo kanalu dané souradnice implicitnim pfifazenim.

1. dekada (soufadnice 1) ¢islo analogového vystupu osy X

2. dekada (soutadnice 2) ¢islo analogového vystupu osy Y

3. dekada (soutadnice 3) ¢islo analogového vystupu osy Z

4. dekada (soutadnice 4) ¢islo analogového vystupu osy 4

5. dekada (soutadnice 5) ¢islo analogového vystupu osy 5

6. dekada (souradnice 6) Cislo analogového vystupu osy 6

7. dekada (soutadnice TOC) ¢islo analogového vystupu pro tocitko

8. dekada (souradnice KOP) ¢islo analogového vystupu pro kopirovani

Implicitni nastaveni konstanty R18 (ob¢ varianty nastaveni jsou totozné):
varianta a) 00000000
varianta b) 44765321
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R19 - (POCATEK TABULKY NELINEARNICH KOREKCY)

Strojni konstanta R19 ma vyznam pokud systém vyuziva nelinearnich korekei (starsi zpisob), které se tidi pomoci
strojni konstanty R09 a tabulky NELINKOR.TXT. Strojni konstanta R19 v tomto ptipad¢ definuje zacatek tabulky
nelinearnich korekci v souboru NELINKOR.TXT a zadava se do ni vzdalenost od nulového bodu stroje (od hodnot
v konstantach R80 - R85) v mikrometrech s patficnym znaménkem. Pro novy zptisob nelinedrnich korekei ( 2 pary
tabulek nelinearnich korekci pro kazdou osu) je pocatek tabulky definovan v samostatném fidicim souboru.
Problematika nelinearnich korekei je podrobné popsina v samostatné piiloze navodu " Pfiloha J - nelinearni
korekee''.

R20 - R25 (SOFTWAROVE LIMITNI SPINACE - 1.SADA, KLADNY SMER)

Do parametrii se ve stejném potadi souradnic jako u ROO - R05 zadavaji hodnoty 1.sady softwarovych limitnich
spinact (SLS) pro pojezd v kladném smyslu. Hodnoty SLS se zadavaji v mikrometrech vzhledem k nulovému
bodu stroje (NBS). NBS miize byt i mimo pracovni pole, vymezené SLS. Nejsou-li SLS pozadovany, zada se
max. kladnd hodnota 69999.999. Druhd a tfeti sada softwarovych limitnich spinacd se zadava ve strojnich
konstantach R300 az R323. Softwarové limitni spinace se vyhodnocuji po najezdu do reference.

Priklad:
R20=1250.000 ... kladny SLS pro X je na hodnoté 1250mm

Pozn.:
Hodnoty SLS pro zaporny smér jsou v parametrech R30 - R35.

R26 - R28 (KONSTANTY ODMEROVANI)

Konstanty odmétovani pro soutadnice X,Y,Z urcuji koeficient pfepoctu mezi pulsy IRC a skute¢nou drahou.
Hodnota se ur¢i pfi uvadéni stroje do provozu. Tato konstanta zahrnuje téz korekci linearni chyby posuvového
Sroubu. Externim proméfenim soufadnice se pomoci této konstanty mize upravit piesnost stroje. Hodnota strojni
konstanty udava ¢itatel zlomku (R26/10000 nebo R26/1000000). Hodnotou tohoto zlomku se nasobi pocet pulst,
ktery pfichazi z odméfovani stroje (vynasoben 4x). Konstanta pfevodu muze byt zadana s piesnosti 1/10000
nebo s presnosti na 1/1000000. V pi¥ipadé piesnosti 1/1000000 musi byt zadana se znaménkem minus!
Podrobny postup nastaveni je uveden v Navodu k obsluze.

Parametr R26 obsahuje konst. odméfovani pro prvni osu
Parametr R27 obsahuje konst. odmeéfovani pro druhou osu
Parametr R28 obsahuje konst. odméfovani pro tieti osu

Priklad:
R26=00010000 ... konstanta odméfovani pro X (je-li na ose X odmetovaci pravitko ILC, 1 puls je 1 mikron.)

R29 - (UHLOVE NATOCENI PRI POLOHOVANI VRETENA)

Pokud je rotacni osa stroje namodovana jako vieteno, mize PLC program zmenit rychlostni vazbu vietena na
polohovou pomoci instrukce "SPI_AX x". (viz. PLC navod, kapitola 12.3, "Principftizeni rotacnich os"). Po zapnuti
polohové vazby se rotac¢ni soufadnice zacne pohybovat dojizdécim posuvem a zastavi se po dosazeni nulového pulsu
a pridavného uhlu natoceni zadaného pomoci strojni konstanty 29. Zadava se v tisicinach stupné a ma kladnou
hodnotu. Kdyz je potieba zménit smér posunuti, zméni se znaménko ve druhém parametru instrukce SPI_AX x, kde
se muze zadat rychlost posuvu od okamziku najezdu na nulovy puls az po dosazeni gfidavného uhlu natoceni.
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R30 - R35 (SOFTWAREOVE LIMITNI SPINACE - 1.SADA, ZAPORNY SMER)

Stejné jako R20 - R25 pro pojezd v zaporném sméru. Nejsou-li SLS pozadovany, zada se max. zaporna hodnota
—69999.999.

R36 - R38 (KONSTANTY ODMEROVANI)
Konstanty odmétovani pro soutadnice 4,5,6 (viz popis u R26 - R28).

Parametr R36 obsahuje konst. odméfovani pro osu 4.
Parametr R37 obsahuje konst. odméfovani pro osu 5.
Parametr R38 obsahuje konst. odméfovani pro osu 6.

R39 (TOLERANCNI UHEL PRO PLYNULOU NAVAZNOST)

Konstanta udava uhel teéen v koncovém bodu N-tého bloku a v pocatecnim bodu N+1 bloku. Pokud je
programovana funkce G23 a tihel tecen je mensi nebo roven zde zadanému thlu, povazuje se draha za plynulou a
nedojde ke zpomaleni rychlosti (tzv. rampovani). Pokud je uhel vétsi, dojde ke zpomaleni na konci bloku N
na nulovou rychlost a k opétovnému rozjezdu na zacatku bloku N + 1 na programovanou rychlost.

(Viz téz kapitola ,,Plynula navaznost bloki* v navodu k programovani.)

R40 - R45 (KOMPENZACE VULI{ STROJE)

Kompenzace vuli stroje (KVS). Do parametru se zadaji (v poradi soufadnic) kladné hodnoty v mikrometrech.
Pfi zméné sméru pohybu se tato hodnota vysle navic do soufadnice, ¢imz vykompenzuje vile v pfevodech stroje.
Kompenzaci ma smysl zadavat pouze je-li odméfovani napt. na motoru, t.j. jsou-li mezi odmétovacim ¢idlem a
soufadnici néjaké prevody. Pokud je potieba kompenzovat zdpornou vili, musi se pouzit zptisob kompenzace
nelinearni dynamické vule, popsan v pfiloze pro nelinearni korekce. Hodnota KVS je omezena v zavislosti na
zrychleni (vizparametr R52) podminkou:

KVS [mikrometry] + (ZRYCHLENI [mm/sec**2] : 10) je mensi nez 4096

Priklad:

Pro zrychleni 1m/s**2 mtze byt KVS max. 3.996 mm.

R46 - R49 (KONSTANTY REGULACE SKLUZU)

Parametry Ks pro osy X,Y,Z,4 pro prvni sadu parametri serva. Podrobny popis konstant je v navodu

pro prizpisobeni systému ke stroji.

R50 (MAXIMALNI PRACOVNI POSUV)

Konstanta urcuje maximalni rychlost pro pracovni posuv. Pokud je nastavena na hodnotu 0, systém omezi
rychlost podle konstant R10 az R15 pro rychloposuv.

R51 (ZPOMALOVACI POSUYV)

Hodnota posuvu pii najeti na zpomalovaci spina¢. Zadava se v osminach mikronu za 10ms. Nastavi se
pfi uvadeéni stroje do provozu a nesmi byt ménéna!

Obvykla hodnota R51 = 00000120
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R52 (ZRYCHLENT)

Zrychleni na vysledné draze pohybu v rozsahu 1 - 40000 (mm/sec**2). Urcuje ptirastek (v mikrometrech za 10
milisekund) prostorové rychlosti pii zrychlovani a pti zpomalovani pojezdu. Priklad: R52=00000300 ...
Zrychleni 300 (mm/sec**2)

Viz také strojni konstanty R236, R237 a R238.

R53 - (SYSTEMOVE RIiDIiCI SLOVO)

1. dekada

0/1

Nastaveni prvni dekady na jednicku umozni tzv. ,,samodrz‘ tla¢itka START pro ru¢ni
rezimy. Doporucuje se pouzit ji pouze u strojii s dlouhymi pojezdy v jednotlivych
soutfadnicich. Je-li tato konstanta nastavena, nemusi se v rezimu MAN drzet tlacitko
START po dobu pohybu soufadnice. Staci tlacitko START pouze stisknout a pro zastaveni
pohybu se stiskne tlacitko STOP.

Je-1i v prvni dekadé€ 0, musi se po dobu pojezdu v rezimu MAN drzet tlacitko START.

2. dekdda

REZERVA

3. dekéada

0/1

Touto dekadou se ridi pohyb soufadnic, které nejsou programované v bloku partprogramu.
Pokud je tato dekada nastavena na nulu, mize nastat pohyb v soufadnici, kterd neni
programovana v ptipadé, Ze u této soufadnice nastala zména v délkové korekci. Tato zména
korekce v dané soufadnici se ,,odjede* i kdyz tato soufadnice neni programovana.

Pokud je dekada nastavena na jednic¢ku (1=doporucena hodnota), je blokovan pohyb
soufadnice, pokud neni programovana. Soufadnice zesouladi polohu v pfipad¢, Ze u ni
nastala zména pti zméné délkové korekce az v bloku partprogramu, kde je tato soufadnice
programovana.

Tato dekada musi byt nastavena do jednicky pfedevsim u stroju, kde je pouzit jeden pohon
pro vice soutfadnic (napf. WHN10, WHN13).

Pozn.: Dalsi informace o pohybu soufadnic, které nejsou programované je v popisu volby
bloku a povoleni ,Navratu na drahu* v kapitole AUTOMATICKE REZIMY

4. dekada

Na systém neni pfipojen rucni panylek se sériovym tocitkem

Na systém je pfipojen rucni panylek se sériovym toCitkem na 1. kanal CDIST

Stejné jako nastaveni na 1, pouze pii pouziti ru¢niho panylku jsou oto¢ené sméry pohybu

Na systém je pfipojen ru¢ni panylek se sériovym toéitkem na 2. kanal CDIST

Stejné jako nastaveni na 3, pouze pii pouziti ruéniho panylku jsou oto¢ené sméry pohybu

5. dekada

Olh|wl|—|o

Po VOLBE BLOKU se implicitn& nastavi rezim AUT a ND, tj. NAVRAT NA DRAHU
POVOLEN resp. NAVRAT NA DRAHU S PRISKOKEM. Po STARTU pojedou
soufadnice rychloposuvem na zacatek zvoleného bloku, resp. na posledni programované
hodnoty.

Po VOLBE BLOKU se implicitn& nastavi rezim AUT bez ND, tj. NAVRAT NA DRAHU
ZAKAZAN resp. NAVRAT NA DRAHU BEZ PRISKOKU. Po STARTU pojedou
soufadnice pracovnim posuvem na konec zvoleného bloku, resp. na posledni programované
hodnoty.

Jako 1, specidlni navrat z libovolného mista i do kruznic. Pojedou pouze ty soutadnice,
které jsou programované

Doporucena hodnota. Problematika volby bloku je podrobné vysvétlena v ,,Navodu
k obsluze* kapitola 10.2 — Volba bloku.
Specialni navrat z libovolného mista i do kruznic. Pojedou vSechny soufadnice.

6. dekada

Ve formatech vypisu partprogramil se zobrazuje Cas obrabéni, ale Casovy pribéh se
nezapisuje do souboru @TIME. Pokud tento soubor existuje, 1ze jej z paméti vymazat

Ve formatech vypisu partprogramil se zobrazuje Cas obrabéni, ¢asovy prub¢ch se po
programovani M30 nebo M02 v rezimu AUT zapisuje do souboru @TIME. Tento soubor
neni mozné z paméti vymazat.

Stejné jako pfi nastaveni 1. Navic se do souboru zapisuje i Cas eventuelniho pferuSeni a
nedokonceni partprogramu
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7.dekada | 0/1/2 | UrCuje pocet vstupnich desek INO3 v kazeté systému. Jedna deska INO3 obsahuje 64
multiplexovanych vstupt.

0 ... V kazeté jsou dvé desky, tj. 2 x 64 = 128 vstupt

1 ... V kazeté jsou Ctyfi desky, tj. 4 x 64 = 256 vstupu

2 ... V kazetg je Sest desek, tj. 6 x 64 = 384 vstupti

8. dekada |[0/1/2 | 0 = Implicitni stav, interpolator zatazen.

1 = Vyrazeni interpolatoru, soutadnice fizené pouze polohovacimi jednotkami.

2 = Vyfazeni interpolatoru, soufadnice fizené pouze polohovacimi jednotkami. Specialni
upravy véetné formatl pro brusky.

Znaménko

R54 (RYCHLOST PRO RUCNI REZIMY)

Hodnota rychlosti, kterd se ma nastavit pro rucni rezimy po zapnuti systému. Pokud zde bude 0, musi se
po zapnuti systému rychlost F zadat pfi prvni volbé nékterého z ru¢nich rezimu.

R55 (TOLERANCE STREDU KRUZNICE)

V dolnich étyfech dekadach je mozné zadat toleranci stfedu kruznice pifi programovani kruhové interpolace.
Tolerance se zadava v osminach mikronu. Standardné je doporucena tolerance 15 mikrond, t.j. hodnota 120 (15 x
8). Tato tolerance se nemusi zadavat, systém pocita s touto toleranci je-li strojni konstanta nulova. Doporucuje
se pokud mozno pfi programovani tuto toleranci dodrzet.

Priklad:

R55=00000000 ... povolena tolerance stfedu kruznice 15 mikronti - doporuc¢eno
R55=00000160 ... povolena tolerance stfedu kruznice 20 mikrond (20 x 8 = 160)

R56 - R59 (UZIVATELSKE M-FUNKCE)

Zavedeni 10, 11, 12 a 13 skupiny nedekddovanych M-funkci. Do kazdého ze Ctyf parametrd se mohou zadat
maximalné ¢tyfi dvoudekadové M-funkce. Viz PLC navod ,,Rozhrani CNC systém — PLC program®.

Priklad:
R56=71727374 ... zatazeni funkci M71, M72, M73 a M74 do desaté skupiny

R60 (VRETENO)

Konstanta pro zadavani otacek vietena.

l.dekada [0 |Otacky S se zadavaji tabulkové v rozsahu 0 - 100. Hodnota 100 znamena maximalni otacky,
odpovidajici napéti 10V.

1 | Otacky S se zadavaji dle prevodovych stuptiti (viz parametry R61 - R64). Napéti 10V odpovida
maximalnim otackam daného prevodového stupné.

2 | Misto hodnoty overridovych otacek se do kazety pfenasi hodnota potenciometru %S a %F
piimo v procentech (podrobné viz navod k PLC, kap. 12)

2.az7. [0/ |Urcuje metitko systémového inkrementu pro vieteno pro jednotlivé osy, namodované jako
dekada 1/ | vieteno. 2 dekada nastavuje inkrement pro prvni osu, 3 dekada pro druhou osu, 4 dekada pro
2/ |tieti osu atd.

3 [0= 360000 pulsii na otacku

1= 36 000 pulsti na otacku

2= 3600 pulsti na otacku

3= 360 pulsii na otacku

8. dekada Otacky se zadavaji binarné v ot/min
Otacky se zadavaji binarné v desetinach ot/min
Otacky se zadavaji binarné v setinach ot/min

Otacky se zadavaji v BCD kodu.

DA = O
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Podrobny popis této strojni konstanty je uveden v navodu pro pfizpisobeni systému ke stroji v kapitolach
tykajicich se vietena.

R61 - R64 (OTACKY PREVODOVYCH STUPNU)

Maximalni otacky pfevodovych stupiid. Prvni az ¢tvrta dekada urcuje maximalni otacky pro dany ptevodovy
stupen. Otacky se zadavaji v rozmérech ot/min. Horni Etyfi dekady urcuji analogové napéti, které se vysila pfi
zadéni téchto otacek. Zadavaji se hodnoty 100x vétsi. Ma-1i byt napéti 8,5V, zada se hodnota 850, pro napéti
10V se zada hodnota 1000. Pro zachovani kompatibility se star§imi verzemi je mozné pro 10V zadat také
hodnotu 0.

R61 = prvni pfevodovy stupenn programovany funkci M41
R62 = druhy pfevodovy stupen programovany funkci M42
R63 =tfeti prevodovy stupen programovany funkci M43
R64 = ¢tvrty prevodovy stupen programovany funkci M44

Priklad:
R63 =+08002000 .... tfeti pfevodovy stupeit ma maximalni otacky 2000 ot/min, pfi kterych se vysila analogové
napéti 8V.

R65 (SYSTEMOVE RIDICi SLOVO PRO SOUSTRUHY)

Pouziva se u soustruhil. Podle této strojni konstanty si systém nastavuje vnitini pfiznaky pro zaménu nékterych
G-funkci tak, aby programovani partprogramti bylo v souladu s normou pro soustruhy, resp. aby programované
G-funkce byly platné podle normy pro soufadnou rovinu Z - X u soustruhd.

1. dekdada=0,1,2,3 | Provede se zaména G2 a G3

2. dekada=0,1,2,3 |Provede se zaména G17 a G19

3. dekada=0,1,2,3 |Provede se zaména G41 a G42

4. dekada=0,1,2,3 | Provede se zaménalal

5. dekada=0,1,2,3 [provede se prepis K doJ

6. dekada =0,1,2,3 [ Zmeéna znaménka I (bude platit pro J, pokud je nastavena 4.dekada)

7. dekada =0,1,2,3 [Zmeéna znaménka X (prakticky smysl ma pouze pro druhou nastr.hlavu)
8. dekada =0 NepouZito

0Znaménko = +/- Znaménko - (minus) urcuje, Ze systém pii programovani polomérovych

korekci G41/G42 provadi jesté korekei na tzv. nulovy nastroj. Jaka
korekce se provede je urceno v tabulce korekei zapisem P=1 az P=9 pro
prislusnou korekci. Korekce na nulovy néstroj se obvykle pouzivaji

v ptipade, ze korekce nastrojii se nastavuji na externim meéticim zafizeni.
(viz. téz Navod k programovani)

Pozn.: pficteni resp. odecteni této korekce (neboli téz aditivniho
posunuti) v jednotlivych bodech P1 az P9 je mozné ovlivnit nastavenim
parametrii 50 a 51 v konfigura¢nim souboru CNC836.KNF.

Znaménko + (plus) ur€uje, Ze systém neprovadi zadné korekce na nulovy
nastroj. U soustruhi to znamena, ze délkové korekce nastroje se urcuji
pfimo na stroji tzv. na dotyk s obrobkem.

Frézky musi mit nastaveno znaménko plus !

Vyznam hodnot v jednotlivych dekadach:

0 - Zména nebo zaména se neprovede

1 - Zména nebo zaména se provede vzdy

2 - Zména nebo zaména se provede pouze pro prvni nastrojovou hlavu

3 - Zména nebo zaména se provede pouze pro druhou nastrojovou hlavu




Obsluha

Obvyklé nastaveni pro typy strojii:

Frézky a stroje se souf. soustavou X-Y-Z R65=+00000.000
Soustruhy se souf. soustavou Z - X s jednou nastrojovou hlavou R65=+/-00010.111
Soustruhy se souf. soustavou Z - X se dvéma nastrojovymi hlavami R65=+/-03310.212
Pozn.:

Nastaveni konstanty podle vyse uvedeného prikladu pro soustruh se dvéma ndstrojovymi hlavami ma vyznam
pouze tehdy, je-li partprogram psan pro obé hlavy v jednom souradném prostoru bez ohledu na zvolenou hlavu.
Systéem CNCS836 si sam podle programovaného nastroje T urci, o jakou hlavu se jednd, a provede prislusné
korekce G-funkci a posunuti. Pro tento pripad mohou byt téz nastaveny parametry 164 - 167.

R66 (KOPIROVANI)

Nastaveni fidici konstanty pro kopirovani. V prvni dekad¢ se zada kod fizené souradnice, ve druhé dekadeé kod
fidici souradnice. Kod soufadnice je hodnota od 1 do 6 (X=1,Y=2 atd.). Pfi programovani funkce GO5 v rezimu
RUP je pfi pohybu v fidici soufadnici fizena soufadnice ovladana na zéklad€ udaja sejmutych ze snimaci sondy.
Je-1i konstanta nulova, je kopirovani blokovano.

R67 (KONSTANTNI REZNA RYCHLOST)

Kéd tidici soufadnice pro konstantni feznou rychlost. Kod soutadnice (viz parametr R0OO - R05), ve které se méni
fezny polomér, se zada do parametru R67. Neni-li konstantni fezna rychlost pouzivana, nelze zadat 0, ale je
nutno zadat kéd libovolné z pouzitych soufadnic!

R68 (POTENCIOMETRY)

Ridici konstanta pro potenciometry. Je-li konstanta nulova, nejsou v systému potenciometry pouzity. Pokud je
systém osazen potenciometry, zadaji se do tohoto parametru maximalni rychlosti, kterymi se ma soufadnice
pohybovat pfi natoceni potenciometru do maximalni polohy pro pracovni posuv a tzv. mikroposuv. Rychlosti se
zadévaji v mm/min.

Do prvnich ¢tyi dekad se zada max. rychlost pro pracovni posuv, do paté az osmé dekady se zada max. rychlost
pro mikroposuv.

Pro typ klavesnice $R je vzdy potfeba nastavit v konstant¢ R68 nenulovou hodnotu. Podrobné je tato
problematika vysvétlena v navodu pro pfizpisobeni systému ke stroji ( programovani PLC) a v piiloze ,, Tlacitka
na panelu systému® (pfiloha L).

Priklad:

R68=01002500 ... Pracovni posuv je 2,5m/min, mikroposuv 100mm/min.

Pozn.:

Pokud nejsou potenciometry pouzity, ale je tfeba snimat externi vstupy z panelu systému, nastavi se do
parametru R68 libovolnd nenulovd hodnota. Podrobnéji o této problematice viz. Navod pro prizpiisobeni
systéemu ke stroji.

R69 (MASKA 1. - 4. POTENCIOMETRU) (viz téz konstanta 230 pro 5. a 6. potenc.)

Prvni ¢étyti dekady urcuji, které potenciometry budou snimany (prvni dekada je X, druha Y atd.). Pokud ma byt
potenciometr v ¢innosti, musi byt pfislusnd dekada rovna 1. Systém mulze byt osazen max. Sesti potenciometry.
Horni ¢tyti dekady urcuji ve stejném poradi citlivost potenciometrui. Citlivost potenciometru miiZze byt nastavena
v rozmezi 0 - 6. Citlivost je umérna napéti, které je jesté povazovano za nulové. Citlivost se nastavi pfi uvadéni
stroje do provozu.

Pozn.:

Pokud nejsou potenciometry pouzity, ale je tfeba snimat externi vstupy z panelu systému, zada se do parametru
R69 nula. Podrobnéji o této problematice viz navod pro prizpusobent systému ke stroji.
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R70 (POTENCIOMETRY - OTOCNY STUL)

Ridici slovo pro potenciometr oto¢ného stolu. Nastaveni jako u R68.

R71 - R76 (PARAMETRY SERVA - 1.SADA)

Konstanty pro nastaveni parametrti serva (1.sada) pro osy X,Y,Z.,4,5,6. Konstanty se nastavi pii uvadéni stroje do
provozu a nesmi se v Zadném piipad€ ménit.

1.a2.dekada, konstanta K2 - zesileni rychlostni vazby

3.a4.dekada, konstanta K3 - proporcionalni zesileni rychlostni vazby

5.a6.dekada, konstanta K4 - integra¢ni konstanta

7. dekada, konstanta P2 - 0/1/2 = vytazeni integralu/zatazeni integralu/dojizdéci integral
8. dekada, konstanta P1 - zafazeni rychlostni vazby.

Podrobnosti viz Navod pro pfizptisobeni systému ke stroji.

R77 (PARAMETRY RS232C - KAZETA)

Parametry pfenosu pro sériovy kanal RS232C, plati pouze pro kazetu. Konstanta je pro systémy fady DUAL
CNC8x9 neucinna. Nastavi se zde parametry sériového pienosu PLC programu do kazety pii ladéni
interfejsového programu. Implicitné je nastavena rychlost 2400Bd.

1.- 4. Dekada Prenosové rychlost v Bd (110, 300, 1200, 2400, 4800, 9600)
5. dekada 1 / 0 = parita ANO/NE
6.  dekada 1 / 0 = parita SUDA/LICHA
7.a8. Dekada 01 =jeden STOP BIT
10 =jeden aptl STOP BITU
11 =dva STOP BITY

Pozn.:
Parametry sériového kandlu pro prenos do panelu se nastavuji v systéemovém souboru CNC836.KNF.

R78 (LIMITY SKLUZU - X,Y)

Parametry serva pro skluz pro osu X a Y (1.sada).

Podrobnosti viz. Navod pro pfizptisobeni systému ke stroji.

R79 (LIMITY SKLUZU - 74)

Parametry serva pro skluz pro osu Z a 4 (1.sada)

Pozn.:

Limity skluzi pro 5. a 6. souradnici nelze v prvni sadé zadat. Pokud jsou pro rizeni stroje nutné, musi se pouzit
druha sada.

Podrobnosti viz Navod pro ptizptisobeni systému ke stroji.
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R80 - R85 (NULOVY BOD STROJE)

Do parametru se zadavaji vzdalenosti referencniho bodu stroje od nulového bodu stroje v mikrometrech
s patfiénym znaménkem. Po najeti do reference je indikovana poloha, zadana v téchto parametrech. Pfifazeni
k soufadnicim je stejné jako u strojnich konstant R00 -R0S5.

Konstanty jsou uréeny pii sefizovani stroje a nesmi byt ménény. Od nulového bodu stroje jsou odvozeny
softwarové limitni spinace a také nelinearni korekce. Pokud je potfeba nezavisle ménit vztazny bod odmétovani,
naptiklad pfi nastaveni nulového bodu obrobku, miZze se k tomuto Ucelu pouzit fixni aditivni posun (viz
,Pracovni prostor obrobku a pracovni prostor stroje.).

R86 (VLECENI)

Ridici systém umoziuje tzv. vleCeni os stejnym smérem nebo zrcadlové. Ridici a vleCené soufadnice urcuji
jednotlivé dekady podle nasledujiciho rozpisu:

1. a 2. dekada ... vle¢ena 1.0sa
3.a4. dekada ... fidici 1.0sa
5.a 6. dekada ... vleCena 2.0sa
7. a 8. dekada ... fidici 2.0sa

V dvojici dekad se uvede kod souradnice: 1,2,3,4,5,6 (potadi X,Y,Z, atd.) nebo 11,12,13,14,15,16 pro zrcadlové
vleceni.

Priklad:

Soustruh pro obrabéni nakolkit ma souradnice XYUV. Programuje se pouze osa X a Y. Osa X vlece osu U
zrcadlové a osa Y vlece osu V souhlasnym smérem. Parametr bude nastaven takto: R86 = 02040113

R87 (PARAMETRY SERVA - 1. SADA, X aY)
1. a 2. dekada ... konstanta K5 pro X
3. a4. dekada ... konstanta K6 pro X (1=Double Word ¢itac pro X)
5.a 6. dekada ... konstanta K5 pro Y
7. a 8. dekada ... konstanta K6 pro Y (1=Double Word ¢itac pro Y)

Podrobnosti viz Navod pro ptizptisobeni systému ke stroji.

R88 (PARAMETRY SERVA - 1. SADA, Z a 4.)

dtto jako R87 pro osy Z a 4.
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Strojni konstanty systému

R89 (INTERFEJS STROJE)

Ridici slovo pro ovlddani interfejsu stroje (PLC)

1.dekdda |=0 |po zapnuti stroje je STOP INTERFEJSU (bé&zi pouze tzv. prazdny interfejs, ktery
nevykovavé zadnou ¢innost)
=1 |po zapnuti stroje je START INTEREJSU (bézi uzivatelsky interfejsovy program)
2.dekada =0 |blokovani funkce tlacitka fizeni interfejsu
=1 |uvolnéni funkce tlacitka fizeni interfejsu
3.dekada |=0 | interfejs umistén v paméti EPROM (neplati pro fadu systémi DUAL)
=1 |interfejs umistén v paméti RAM (neplati pro fadu systému DUAL)
4.dekdda |=0 |blokovani ladéni interfejsu - nelze pouzivat ladici program INTDEBUG.EXE
=1 [ladéni interfejsu programem INTDEBUG
=2 |ladéni interfejsu programem WINTECHNOL
5.dekada |=0 |zakaz modifikace PLC paméti, t.j. pfepisovani vstuptll a vystupl
=1 |povoleni modifikace PLC paméti z panelu obsluhy.

Povoleni ruéniho nastavovani vstupti a vystupii ( /O manual control ).

V normalnim provoznim stavu, je-li interfejs odladén, je nastaveni této strojni konstanty R89 =+ 00000.011.
Podrobnosti viz Navod programovani PLC.

R90 - R94 (UZIVATELSKE POLOZKY)

Tyto konstanty ma k dispozici uzivatel resp. navrhai PLC programu k vlastnimu pouziti. Jsou pfistupné
z programu interfejsu. Obvykle se zde nastavuji hodnoty, které je potieba nékdy zménit (napt. doba pro spusténi
¢erpadla mazani apod.)
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R95 (SYSTEMOVE RiDICi SLOVO 1)

la.2. dek.

Konstanta pro uréeni typu tocitka (ruéniho kolecka). Nastavuje vyrobce.

3. dekada

0/1

Konstanta uréena pro soustruhy se dvéma nastrojovymi hlavami. Jedni¢ka povoluje
zatazovani posunuti a zrcadleni dle zvolené nastrojové hlavy. Posunuti se zatazuje na
zakladé programovaného ¢isla nastroje T. Piitazeni ¢isel nastroji jednotlivym hlavam je v
souboru TABO.NAS.

4. dekada

Zapis do tabulky posunuti pocatkd funkci G92 z programu. Do tabulky pocatkl se zapisi
hodnoty, programované v soufadnicich pfi programovani funkce G92.

Pozn.: soubor TABO.POS zlistane beze zmény

Interaktivni zapis posunuti G53 az G59. Nabidne se aktualni hodnota soufadnice, kterou lze
eventualné prepsat jinou hodnotou.

Do tabulky pocatkti se prictou hodnoty, programované v soutfadnicich pfi programovani
funkce G92.

Pozn.: soubor TABO.POS zlistane beze zmény

Interaktivni zapis posunuti G53 az G59. Nabidne se aktualni hodnota soufadnice, kterou lze
eventuelné prepsat jinou hodnotou

Zapis do tabulky posunuti pocatka funkci G92 z programu. Do tabulky pocatkl se zapisi
hodnoty, programované v soufadnicich pfi programovani funkce G92.

Pozn.: soubor TAB0.POS zlistane beze zmény

Interaktivni pFi¢teni zadané hodnoty k aktudlnimu posunuti G53 az G59.

Do tabulky pocatkli se prictou hodnoty, programované v soufadnicich pfi programovani
funkce G92.

Pozn.: soubor TABO.POS zlistane beze zmény

Interaktivni pFi€teni zadané hodnoty k aktudlnimu posunuti G53 az G59.

5.dekada

0/1

Jednicka zatadi specialni systémové upravy pro stroje TRUMATIC

6. dekada

0/1/2

Jednicka zatadi rychly modul PLC programu (PIS_FAST spoustény naptiklad po 1ms).
Miize se vyuzit pro obsluhu rychlych vstupti a vystupt. Podrobnosti viz. ,,Navod k PLC*.
Dvojka plati pouze pro TRUMATIK.

7. dekada

0/1

Jednicka zatadi trvale vleCeni os podle nastaveni strojni konstanty ¢islo 86. V tomto ptipadé
se jiz nemusi programovat funkce G08.

8.dekada

Polomeérové korekee s vkladanim kruznic pfi nespojitosti, omezené pouZiti u vnitinich tthli

—_—

Polomérové korekce s koncovymi body blokt na priseciku ekvidistant

V piipadé neexistujiciho priseciku ekvidistant se vezmou imaginarni kofeny feseni
pruseciku, pokud je tolerance mensi nez limit pevné zadany v systému. Tato konstanta se
pouziva pouze v pripade€, pokud nejsou priseciky spocitany s presnosti na mikrony. (n¢které
star§i navrhové systémy pocitaji pouze s presnosti na setiny)

Znaménko

meéni smysl sméru pohybu soufadnice pfi toceni 1. ruénim toCitkem.

R96 (AKTIVACE SERVOSMY CEK)

Strojni konstanta R96 plati jen v pfipadé, pokud neni aktivnich 16 servosmycek, to je pro 1.R600=0 (jinak viz.
R601-R616).
Blokovani soufadnic, nebo aktivace softwarovych servosmycek. Hodnota 0/1 v jednotlivych dekadach znamena,
ze servosmycka je blokovana/odblokovana. Je-li soufadnice blokovana, znamena to, Ze je vyfazena polohova
vazba a tedy soutadnice je vyfazena, napt. pii poruse nebo pii provozu systému bez stroje (simulace).

1.dekada je prifazena servosmycce 1,
2.dekada je prifazena servosmycce 2,
3.dekada je pfifazena servosmycce 3,
4.dekada je piifazena servosmycce 4,
5.dekada je pfifazena servosmycce 5,
6.dekada je pritfazena servosmycce 6,

8.dekada je pritazena klasickému (ne sériovému) tocitku, (1=1 toc¢itko, 3=2 tocitka)
(znaménko méni smysl pohybu od 2. tocitka)
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R97 (SYSTEMOVE RIiDICi SLOVO 2)

1. dekada

Nepouzivat - Rezervovano (systém nepiepocitava zbytky bloki pro prejezd)

Ruéni fizeni plynulé navaznosti bloku. Plynula ndvaznost bloku se ovlada programovanim
funkei G23 a G24. Bloky, ve kterych je G23 na sebe navazi plynule.
(podrobné viz. ptiloha ,,Plynuld navaznost blokl* v Navodu na programovani)

Automatické rozpoznavani plynulé navaznosti. Zatadi se pomoci funkce G23, kdy
systém testuje thel mezi smérnicemi pohybu v misté napojeni bloku a porovnava jej
s toleran¢nim uhlem, zadanym ve strojni konstanté 39.

Pokud je tento thel mensi a neni programovan rychloposuv, systém piejede plynule.
(podrobné viz. ptiloha ,,Plynuld navaznost blokl*“ v Navodu na programovani)

2. dekada

Neni pouZit ptidavny strojni panel

— O

Je pouzit pfidavny strojni panel . Konstanta je neucinnd pro fadu systémt DUAL.

3. dekada

0/1

umisténi karty ¢teCky dérné pasky v kazeté systému (pouze pro zachovani kompatibility se
star§imi verzemi systému)

4. dekada

Rezim AUT vyvoli zobrazeni tzv. 3-kombinace a ndhledové grafiky s info-sloupcem

Rezim AUT vyvoli zobrazeni nahledové grafiky a tzv. 3-kombinace (palici stroje)

Rezim AUT vyvoli zobrazeni ndhledové grafiky a soutadnic

Rezim AUT vyvoli zobrazeni listingu z pracovnich paméti systému (bez kometait)

Rezim AUT vyvoli zobrazeni Gplneho listingu véetné komentait

Rezim AUT vyvoli zobrazeni tzv. 3-kombinace s tplnym listingem

5.dekada

o[k |w N(O

Rychloposuv Ize ovladat pouze tlacitkem 10%, t.j. je umoznén bud’ rychloposuv nebo
rychloposuv zmenseny 10x podle stavu uvedeného tlacitka (starsi verze)

Je-li stisknuto tlacitko 10%, je mozné rychloposuv ménit potenciometrem owerride %F
plynule az na nulu. Neni-li stisknuto, reaguje owerride %F pouze pro pracovni posuv.
Procentuelni udaj rychlosti %F platny jak pro rychloposuv, tak i pro pracovni posuv.(viz
téZ poznamku u strojni konstanty 50) (star$i verze)

Rychloposuv reaguje ve vsech pfipadech podle natoceni potenciometru %F plynule.
Procentuelni udaj rychlosti %F platny jak pro rychloposuv, tak i pro pracovni posuv.(viz
téZ poznamku u strojni konstanty 50)

Natoceni potenciometru %F nereaguje na rychloposuv. Pouzivé se u palicich stroju.

Natoceni potenciometru %F reaguje na rychloposuv v pomocnych ru¢nich rezimech.

6.dekada

Rastr vazby Sms ( plati jen pro jednotky souradnic SU02)

Rastr vazby ve volném Case (nepouzivat — pouze pro zkusebni ucely!)

N[— D]

Rastr vazby 10 ms ( plati jen pro jednotky souradnic SU02)

7.dekada

0/1

indikace diference (0). Pfi fizeni asynchronnich motorti se misto diference zobrazuje
skluz (1)

8.dekada

Implicitni stav pro vétSinu systému

Pti pouzivani systému také jako indikace se nenuluji (ani po vypnuti systému) systémové
paméti polohy B.POL a B.INK Tj. ,,pamatuje” si polohu i po vypnuti systému

Znaménko

Znaménko plus nastavi po volbé partprogramu rezim AUT s modifikaci blok po bloku.
Znaménko minus nastavi po volb¢ partprogramu rezim AUT bez modifikace BB
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R98 (SYSTEMOVE RIDICi SLOVO 3)

1. dekada

Normalni provozni stav

Rezim simulace. Rezim je mozné pouzivat pro ladéni partprogramu z hlediska geometrie

dréhy, bez skuteénych pohybti a bez technologickych funkei stroje. Mozno vyuzit i pro

Skoleni obsluhy v ptipadé, Ze stroj jesté neni provozuschopny . Do rezimu simulace se

systém piepne automaticky také odstartovanim rezimu AUT s modifikaci AVP (zrychleny

posuv) a po dotazu jestli ma byt simulacni béh.

Simulacni béh spociva v nasledujicich zménach:

e nevysilaji se vypoctené hodnoty z interpolace do pohonu, resp. nezadava se pfirtistek
do softwarového diferenc¢niho ¢itace

e udrzuje se nadale softwarova polohova vazba

e do PLC programu se nevysilaji zZadné zménové signaly v povelovém bloku

e supervizor interfejsu neprovadi moduly PRIPRAVNE_FUNKCE a
ZAVERECNE FUNKCE

e modul PROVOZ VYSTUP probihd normalné

3. dekéada

0az9

Grafické zobrazeni drahy partprogramu - pouziva se pro rychly ptehled o tvaru drahy
v rovin€ prvni a druhé osy. Zobrazeni drahy je bez korekci a bez posunuti pocatku.
Rychloposuv G00 je znazornén ¢arkovang.Nastavenim této strojni konstanty se urci
oznaceni vodorovné a svislé osy a natoCeni souradného systému tak, aby odpovidalo
skuteCnosti na stroji.

Pro frézky je obvyklé nastaveni 2,3,4 nebo 5, pro soustruhy 6 nebo 9 podle toho je-li
kladny smér osy X ,,nahoru® nebo ,,dola*

Grafického znazornéni drahy je blokované
Grafického znazornéni drahy pii volbé programu pro palici stroje ve formatu ESI

o
N«
O

Grafické zobrazeni ISO kodu — natoceni viz dale:

1.0sa vodorovna, kladny smér vpravo, 2.0sa svisla, kladny smér nahoru

1.0sa vodorovna, kladny smér vlevo, 2.osa svisla, kladny smér nahoru

1.0sa vodorovna, kladny smér vlevo, 2.osa svisla, kladny smér dolt

1.0sa vodorovna, kladny smér vpravo, 2.osa svisla, kladny smér dold

1.0sa svisla, kladny smér nahoru, 2.0sa vodorovna, kladny smeér vpravo

1.0sa svisla, kladny smér nahoru, 2.0sa vodorovna, kladny smér vlevo

1.0sa svisla, kladny smér doltl, 2.0sa vodorovna, kladny smér vlevo

1.0sa svisla, kladny smér dolti, 2.0sa vodorovna, kladny smér vpravo

4. dekada

tfizeni feed owerride po 10 %

tfizeni feed owerride plynulé s hysterezi

tfizeni feed owerride plynulé bez hystereze

5. dekéada

olul=|a| el x| Q|| v 2wl v~ o

/1

Jednicka vytadi kontrolu parity pfi nacitani programu z periferii. Nastavi se na 1 pro
pfipad nacitani partprogramu ze sériového vstupu, protoZe textovy tvar partprogramu je
bezparitni. Pfi nacitani z DNC linky na stavu této dekady nezélezi.

6. dekada

0/x

Jednicka ptfepina na primérové programovani v ose X (1.0sa), které se obvykle pouziva u
soustruhil. V partprogramu je mozné piepinat polomérové nebo primerové programovani
funkcemi G74 a G75.

Interaktivni grafickd tvorba partprogramii pocita soufadnice pouze podle nastaveni této
konstanty, tj. neovlivni ji zadani funkce G74 nebo G75.

Pozn.: Pfi nastaveni primérového programovani se a obrazovce indikuji prameéry (u
soustruht v ose X), ale distance ( tj. vzdalenost do konce bloku) je vzdy indikovana
polomérove !

7. dekéda

0/1

Jednicka znamena, ze restart po STOPU v rezimu AUT znovu provede piipravné funkce.

8. dekada

0/1

Jednicka neceka na dojeti odchylky i kdyz neni simulace.

Znaménko

Blokuje vyhodnoceni chyb od fizeni pohybu a odméfovani. Pouze pro servisni ucely
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R99 (SYSTEMOVE RIDICI SLOVO 4)

1. dekada

0/1

Zablokovany/povoleny vstup do MS DOS pomoci softwarového tlacitka "Operaéni
systém MS-DOS"

2. dekada

0/1

Restart kazety zakazan/povolen. Je-li restart povolen, umozni se navazani komunikace
mezi panelem a kazetou po preruSeni bez vypnuti systému.

3. dekada

0/1

Zakazéano/povoleno automatické nacitani pevnych cyklii ze souboru , ktery je uveden v
parametru 17 v souboru CNC836.KNF

4. dekada

0/1

Délkové korekcee se projevi v indikaci polohy po vykonaném pohybu (0). Délkové
korekce se projevi na indikaci ihned po programovani fidici funkce & (1). Nastaveni této
dekady do jednicky se pouziva napt. u soustruhii pro ptepinani pocatkl soutadné soustavy
pii programovani volby nastroje funkci T.

5. dekada

0/1

Blokuje/povoli pouzivani tocitka (ru¢niho kolecka) soucasné s rezimem MAN. Jednicka
v této dekadé umozni rychly prechod mezi rezimem MAN a TOC, tj. v rezimu MAN
umoznuje ovladani soufadnice i to¢itkem. Krok tocitka je mozné volit softwarovymi
tlacitky F4 a F5.

6. dekada

0/x

Blokuje/povoli pouzivat kurzorova tlacitka (Sipky) pro ovladani soufadnic. Prakticky
vyznam ma pouze pro soustruhy, které maji obvykle dvé soutfadnice.

"x" mize nabyvat hodnot 1,2,3,4,5,6,7,8 a urCuje se jim smér pohybu vodorovné a svislé
soutadnice tak, aby souhlasil se smérem kurzorovych Sipek.

Pro soufadnou soustavu obvyklou u soustruhti (+Z vpravo, +X nahoru) je tedy obvykle
nastavena 1. Hodnoty 5,6,7 a 8 prohodi X s Z a pouziva se u karuseld.

(1smér++, 2 smér-+, 3 smér+ -, 4smér- -, 5,6,7a 8 prohodi X s Z)

7. dekada

0/1/2/3
4

Jednicka urcuje, ze vSechny chyby PLC programu budou zatazeny do skupiny 1 (tzv.
nevazné chyby). 2,3 a 4 urcuji rizné druhy potvrzovani chyb z PLC. Podrobnosti viz.
navod ,,Pfizptisobeni systému CNC836 ke stroji

8. dekada

0/1

Jednicka urcuje, ze pii programovani G24 se neceka na splnéni ptipravnych funkci

Znaménko

Znaménko minus umozni pouzivat interaktivni tvorbu partprogramu u star$ich
softwarovych verzi. U novych softwarovych verzi je interaktivni tvorba aktivovéana
z menu editoru partprogramd.

R100-R119 (PARAMETRY SERVA - SADA 2)

Pozn.:

Symboly pro parametry serva  odpovidaji kapitole "Nastaveni parametrii servopohonit” v "Navodu
k programovani PLC".

R100 -
R101 -
R102 -
R103 -
R104 -
R105 -
R106 -
R107 -
R108 -
R109 -
R110 -
R111 -
R112 -
RI113 -
R114 -
RI15 -
RI16 -
RI117 -

P1,P2,K4,K3,K2 pro osu X (2. sada parametrit)
P1,P2,K4,K3,K2 pro osu Y (2. sada parametrit)
P1,P2,K4,K3,K2 pro osu Z (2. sada parametrtr)
P1,P2,K4,K3,K2 pro osu 4 (2. sada parametr()
P1,P2,K4,K3,K2 pro osu 5 (2. sada parametr)
P1,P2,K4,K3,K2 pro osu 6 (2. sada parametri)

parametry serva pro skluz pro osu Y a X (2. sada parametri)
parametry serva pro skluz pro osu 4 a Z (2. sada parametrt)
parametry serva pro skluz pro osu 6 a 5 (2. sada parametrti)
rezerva

parametr serva Ks pro X (2.sada parametrti)

parametr serva Ks pro Y (2.sada parametrt)

parametr serva Ks pro Z (2.sada parametri)

parametr serva Ks pro 4 (2.sada parametri)

parametr serva Ks pro 5 (2.sada parametri)

parametr serva Ks pro 6 (2.sada parametrt)

parametr serva K6 a K5 pro osu Y a X (2. sada parametri)
parametr serva K6 a K5 pro osu 4 a Z (2. sada parametri)

F-19



Obsluha

R118 -

parametr serva K6 a K5 pro osu 6 a 5 (2. sada parametri)

R120-R139 (PARAMETRY SERVA - SADA 3)

Vyznam parametri pro 3. a 4. sadu je stejny jako pro 2.sadu.

R140-R159 (PARAMETRY SERVA - SADA 4)

Vyznam parametrii pro 3. a 4. sadu je stejny jako pro 2.sadu.

R160-R163 (VOLITELNE M-FUNKCE)

R160 -
R161 -
R162 -
R163 -

M - funkce 2.skupiny pficlenéné k M03
M - funkce 2.skupiny pficlenéné k M04
M - funkce 2.skupiny pficlenéné k MOS
M - funkce 2.skupiny pficlenéné k MOS

R164-R167 (POSUNUTI NASTROJOVYCH HLAV U SOUSTRUHU)

Pouze pro soustruhy s dvéma nastrojovymi hlavami.

Posunuti, zapsand v mikronech do parametrii 164 az 167, se pricitaji k zafazené délkové korekci (u soustruht je
to posunuti pro zvoleny nastroj T) podle zvoleného nastroje.

Podminkou je jesté nastaveni strojni konstanty 95, 3 dekady na 1.

Ptifazeni nastrojui k hlavam je v souboru TABO.NAS.

R164 -
R165 -
R166 -
R167 -

Posunuti prvni hlavy v ose X
Posunuti prvni hlavy v ose Z
Posunuti druhé hlavy v ose X
Posunuti druhé hlavy v ose Z

R168 (ROZSIRENI KOMUNIKACE PRO ZOBRAZENI STAVU Z PLC A JINE)

1. az 4. dekada

0az20

Rozsiteni komunikace pro zobrazeni stavu z PLC.

Implicitni stav konstanty je 0 — bez rozsifeni komunikace pro zobrazovani
stavovych informaci z PLC ve formatech listingu a RUP. Maximalni hodnota
je 20. Viz kapitola ,,Zobrazovani stavii z PLC* v Navodu na programovani
PLC.

5. dekéada

Systém pii polomérovych korekcich dodrzuje konstantni uhlovou rychlost na
kruznici (te€nova rychlost se méni vpoméru polomérové korekce
k programovanému radiusu).

Systém pti polomérovych korekcich nedodrzuje konstantni thlovou rychlost
na kruznici (tecnova rychlost se neméni a pokud nedojde k omezeni
rychlosti vzhledem k pozadované piesnosti R232, je tato rychlost
pozadovana programem ).

6. dekada

Zobrazovani soufadnic na obrazovce ve formatu 1.2.3.4.5+5. 6

Zobrazovani soufadnic na obrazovce ve formatu 1.2.3.4+5. 6

7. dekada

Standard

( specialni Gprava pro zpomaleni odezvy tlacitek )

8. dekada

Standard

Specidlni upravy pro palici stroj (Stop pii volbé bloku, couvani pro G91)

o Ll Kl Ll Rl ol )

Specialni upravy pro paprsek (Stop pii volbé bloku, couvani pro G90)

znaménko

Funkce M49 zpusobi pieklenuti spolecné procenta F s procentem S
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R169 (ADAPTABILNI FILTR PRO SNIMANi OTACEK VRETENE)

Plati od verze kazety 4.017.

Implicitni stav konstanty je nula — filtr vyfazen.

Dolni ctyti dekddy znamenaji pocet cykll pro zprimérovani otacek. U karuseld se doporucuje nastavit hodnotu
maximalné 10, u soustruhu a frézek hodnotu maximalné 1000. Hodnota nastaveni u soustruhtl a frézek zavisi na
kolisani otacek.

Horni ¢tyfi dekady znamenaji pocet vzorkli adaptabilniho filtru pro rozpoznani skuteénych otacek. U karuseld se
doporucuje hodnota 500, u soustruhti a frézek hodnota 10.

Viz téz kapitola ,,Zadavani otacek vietena* v Navodu na programovani PLC.

R230 (MASKA 5. a 6. POTENCIOMERTU ( rozsireni konstanty 69))

Prvni dvé dekady urcuji, které potenciometry budou snimany (prvni dekada je 5., druha 6. potenciometr). Pokud
ma byt potenciometr v ¢innosti, musi byt pfislusna dekada rovna 1. Systém miZe byt osazen max. Sesti
potenciometry. Patd a Sesta dekada urcuji ve stejném pofadi citlivost 5. a 6. potenciometru. Citlivost
potenciometri miZe byt nastavena v rozmezi 0 - 6. Citlivost je imérna napéti, které je jeSté povazovano za
nulové. Citlivost se nastavi pfi uvadéni stroje do provozu.

R231 (AKTIVACE EXTERNICH PERIFERNICH JEDNOTEK INOUTO07)

Systému muze obsahovat periferni jednotky INOUTO7, které vyuZzivaji protokolem fizenou sériovou komunikaci
s jednotkou CDIST (CDIST-PCI) osazenou v panelu systému. Pomoci strojni konstanty R231 se fidi jen jednotky
binarnich vstupti a vystuptit INOUTO7. (Naptiklad jednotky analogovych vstupti AINPO2 se fidi pomoci strojnich
konstant R390 az R393.)

dekdda | Hodnota | Popis adresa periferie | propojka JP1 | provedeni

1 0/1/2/3 | jednotka INOUTO7 pro maticové vstupy | 2 1 standard + dual
2 0/1/2/3 | jednotka INOUTO7 - vstupy a vystupy |3 2 standard + dual
3 0/1/2/3 | jednotka INOUTO7 - vstupy a vystupy |4 3 standard + dual
4 0/1/2/3 | jednotka INOUTO7 - vstupy a vystupy |5 4 dual

5 0/1/2/3 | jednotka INOUTO7 - vstupy a vystupy |6 5 dual

6 0/1/2/3 | jednotka INOUTO7 - vstupy a vystupy |7 6 dual

8 0/ 2 externi potenciometry 1 - dual

hodnota popis jednotka

0 periferni jednotka nezapojena

1 periferni jednotka zapojena na 1.kanal CDIST-DMA, CDIST-PCI

2 periferni jednotka zapojena na 2 .kanal CDIST-PCI

3 dveé periferni jednotky zapojeny na oba kanaly CDIST-PCI

Podrobné viz Kapitoly ,,Rizeni binarnich vstupti a vystupii (pro DUAL)“ a ,, Strojni panel a sniméni tlagitek
systému“ a podkapitola ,,Pfidavné vstupy a vystupy v panelu systému* v Navodu k programovani PLC.




Obsluha

R232 (RIZENi OMEZENI RYCHLOSTI PRI KRUHOVE INTERPOLACI)

a) Geometrické kritérium

Hodnota se zadava v procentech v prvni az ctvrté dekadé. Systém omezuje rychlost pti kruhové interpolaci tak,
aby byla odchylka od idealni kruhovitosti mensi nez 1 mikron. Tomuto nastaveni odpovida 0 nebo 100%. Cisla
veétsi nez 100 povoli mensi omezeni rychlosti na kruhu, takze odchylka od idealni kruhovitosti bude vétsi nez 1
mikrometr. Pro maximalni rychlost plati:

Vi * takt = 2V(R2— (R-1)) = 2v2R R = (k; / 100) * Ry,

b) Dynamické kritérium

Hodnota se zadava v procentech v paté az osmé dekadeé. Hodnota 0 odpovida 100%. Nastaveni parametru uzce
souvisi s nastavenou hodnotou zesileni (Kv) u servosmycek pro fizeni pohont. Princip je zalozen na
predpokladu, Ze soustava pohont s celou mechanikou stroje ma urcité maximalni povolené zrychleni. Pro pohyb
na kruhu proto plati:

ag=v/R v=VR Vo2 (ks / 100)*VR

Konstanta R232 plati jen v pripadé, Ze nejsou nastaveny sady pro dynamické Fizeni rychlosti
v konstantach R406 aZz R429. KdyZ jsou nastaveny sady pro dynamické Fizeni, pfevezme se hodnota
omezeni z prislusné sady.

R233 (NASTAVENIi POMOCNYCH RUCNICH POJEZDU)

Pomocné rucni pojezdy se jevi jako okamzity pfechod do rezimu MAN po stisku tla¢itka MAN bez zmény
rezimu systému. Pouziva se s vyhodou pfedevs§im po STOPU v rezimech AUT nebo RUP na ru¢ni pojezdy.
Pomocné rucni pojezdu umoziuji navrat do mista STOPu pro kazdou osu jednotlivé nebo pro vSechny osy
najednou.

1. dekada 1 Povoleni pomocnych ruénich pojezdi
2. dekada 1 Povoleni toc¢itka v pomocnych rucnich pojezdech
3. dekada
4.dekada 0 Pohyb v pomocnych rucnich pojezdech je vzdy povolen
1 Pohyb v pomocnych ruénich pojezdech je povolen podle signalti v BZHOSPI
2 Pohyb v pomocnych rucnich pojezdech je povolen podle signalti v BZHOSMAN
3 Pohyb v pomocnych ru¢nich pojezdech je povolen podle soucinu signalt v BZHO8PI
a BZHOSMAN
5,6 dekada 0 Pridrz tlacitek pohybu pro pomocné ru¢ni pojezdy zakazana
Xy Doba pro dvojstisk tlacitek pohybu na vyhodnoceni piidrze pomocnych ru¢nich
pojezdl. Jednotlivym stiskem se pfidrz zrusi.
7. dekada 0,1 | Stisk softwerového tlacitka MAN zpusobi aktivaci pomocnych ru¢nich pojezdi.

2 (Stisk softwerového tlacitka MAN zplsobi aktivaci star§i varianty rucnich rezimt pro
verze prekladace nizsi néz 6.200.)

8. dekada 0 Bez piidrze pohybu pomoci tladitka MAN

1 Pfidrz pohybu (samodrZ) pomoci pfimacknuti tlacitka MAN. (Podrobné vysvétleno
v navodu pro obsluhu — ruéni pojezdy. )

znaménko + standard

- zakaz pfimacknuti druhého pohybu u kurzorovych tlacitek (pro klavesnici $R)

Podrobnéji viz Navod k obsluze a Navod k PLC.
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Strojni konstanty systému

R234 (LIMIT PRO TEST SPOJITOSTI PRO POLOMEROVE KOREKCE )

V konstanté R234 se zadava limit pro test spojitosti polomérovych korekci. Kdyz je thel mezi smérnicemi tecen
v bodu napojeni sousednich blokli mensi nez nastaveny limit v konstant¢ R234, systém nepocita prisecik
ekvidistant, ale vypocte bod podle kolmice k bodu napojeni blokil. V tomto pfipadé mize byt vysledna draha
presnéjsi nez prusecik ekvidistant. Hodnota v konstanté¢ R234 se zadava v tisicinach stupné. Pokud je hodnota
nulova, systém pocitd v polomérovych korekcich prisecik ekvidistant vzdy, kromé piipadu, ze sousedni bloky
navazuji na sebe absolutné te¢né. Konstantu se doporucuje nastavit na hodnotu cca 0.010 tisicin stupné. Pokud
by hodnota v konstant¢ R234 byla neimérné velka, mélo by to negativni vliv na pfesnost ekvidistanty. Pokud
konstanta neni nastavena (ma hodnotu 0), limit je pfednastaven na hodnotu 0.005.

R235 (MASKA OS PRO KONTROLU NAJEZDU DO REFERENCE)

Ve specialnich aplikacich, naptiklad kdyZz jsou pouzivané vlecené soufadnice nebo soutadnice, které jsou trvale
v indikaci, je vhodné zabranit testovani téchto soufadnic na najezd do reference.

Pokud je konstanta R235 nulova, vSechny soufadnice, na které je pozadavek na pohyb, se kontroluji na najezd
do reference.

Pokud je konstanta nenulova, tak kazda dekada je maskou jedné soufadnice, ptitom poradové Cislo dekady je
porfadovym cislem soufadnice. Kdyz je dekada nastavena na hodnotu 0, je kontrola na najezd do reference
zablokovana. Kdyz je pfislusna dekada nastavena na hodnotu 1, je kontrola na najezd do reference aktivni.

R236 (NASTAVENI ZRYCHLENI PRO PLYNULOU NAVAZNOST G23)

Konstanta R236 urcuje zrychleni (rampu) v dobé, kdy systém fidi pohyb pomoci plynulé navaznosti G23. Kdyz
je v konstanté R236 nulova hodnota, zrychleni se pievezme z konstanty R52.

Konstanta R236 plati jen v pfripadé, Ze nejsou nastaveny sady pro dynamické Fizeni rychlosti
v konstantach R406 aZz R429. KdyZ jsou nastaveny sady pro dynamické Fizeni, pfevezme se hodnota
zrychleni z prislusné sady.

R237 (NASTAVENI ZRYCHLENI PRO RYCHLOPOSUV G00)

Konstanta R237 urCuje zrychleni (rampu) v dobé, kdy systém ftidi pohyb rychloposuvem GO00. Kdyz je
v konstanté R237 nulova hodnota, zrychleni se pfevezme z konstanty R52.

Pokud je nastaveno parabolické Fizeni rychlosti (2. dekdda R338=2) , pievezme se hodnota zrychleni pro
rychloposuv z konstay R432.

R238 (NASTAVENI ZRYCHLENI PO NAJEZDU NA LIMIT)

Konstanta R238 urcuje zrychleni (rampu) v dobé, kdy systém najede na limitni koncové spinace. Kdyz je
v konstanté R238 nulova hodnota, zrychleni se pfevezme z konstanty R52.

R239 (RYCHLOST COUVANI - PRO PALICI STROJE)

Konstanta R239 urcuje rychlost pro jizdu nazpatek (couvani) pro palici stroje.
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R240 (KONSTANTA PREPOCTU RYCHLOSTI)

Konstanta R240 urcuje prepocet rychlosti vzhledem k pouzitému taktu interpolatoru. Referencni takt
interpolatoru je 10 ms. Pfi pouziti jednotek soufadnic SU04 a procesoru CPU04 se pouziva naptiklad vypoctovy
takt 11.833 ms. Hodnota se udava s piesnosti na 1/10000, takze teoreticka hodnota pro jednotky SU04 je
11.833. Nastaveni konstanty na hodnotu 0 znamena, ze pfepocet rychlosti je 1 (stejné jako 10000).

Nastaveni strojni konstanty tzce souvisi s nastavenim taktu interpolatoru, které se nastavuje pomoci strojni
konstanty R293. VSechny moZnosti nastaveni piepoctové konstanty rychlosti R240 jsou uvedeny u popisu
strojni konstanty R293.

R241 (MASKA PRO EXTERNI PROGRAMY DOS)

Konstanta R241 je maskou pro pouziti externich programi (PKUNZIP, EDIT, ....)
Podrobné je tato problematika popsana v piiloze navodu: "Externi programy a zalohovani". Kazda dekada fidi
funkci jednoho softwarového tlacitka pro externi programy:

Softwarové tlacitko pro externi programy zablokovano

1 Softwarové tlacitko pro externi programy povoleno. Systém provede restart kazety. (Pfestane se
odméfovat a ztrati se reference )
2 Softwarové tlacitko pro externi programy povoleno. Systém uvede kazetu do tzv. spankového rezimu.

(V cinnosti zlstane fizeni servosmycek a reference se zachovaji )

Horni 2 dekady konstanty R241 udévaji pocet stranek v souboru @ TIME.NCP.

R242 2243 (TYP ANALOGOVYCH A PULSNICH VYSTUPU PRO SU04, SU05)

Kazda dekada je pofadovym ¢&islem kandlu analogového vystupu v jednotkach SUO04. Maximalni pocet
analogovych vystupti je 16.

Nastaveni pro dany kanal se provede zadanim &isla do ptisluiné dekady. Cisla mohou nabyvat hodnoty 0,1,2 (viz
PLC navod, kapitola 13.14: Pouziti jednotek SU04)

Vyznam hodnot:

0 Pulsy ve tvaru jeden vystup pulsy nahoru, druhy vystup pulsy doli. (Vhodné napt. pro pohony
ELVIA-FREKON, max. 1024 pulst za periodu

1 Pulsy ve tvaru jeden vystup pulsy, druhy vystup znaménko. Snizend maximalni rychlost pulsii (vhodné
pro krokové motory, maximalné 128 pulst za periodu)
2 Vystupni pulsy ve tvaru pulsd snimace IRC. Dva signaly fazoveé posunuté o 90 stupiti (vhodné pro

pohony YASKAWA, maximalné 2048 zmén za periodu)

R244 a7 249 (NASTAVENI LIMITU PRO HLiDANi DIFERENCNICH CITACU)

Kazda konstanta je pro nastaveni limitti jedné servosmycky. Limit pro hlidani se nastavuje v mikrometrech.
Takto zadana hodnota se nastavi do vSech sad parametrii regulatorG. Hodnota 0 nebo znaménko minus
u ptislusné konstanty odstavi kontrolu hlidani (nesmi byt —0). Pii pfeteCeni diferenc¢niho Citace pies nastaveny
limit se diferen¢ni ¢ita¢ vynuluje, shodi se reference, zastavi se pohyb a ohlasi se chyba 8.91 az 8.96 (podle osy).
PLC program ma moznost zjistit ¢islo chyby v buiice BZH13. Centralni anulace chybu zrusi. (Nastavovani limitt
dif.¢itacu je zptistupnéno od verze 4.029 a plati i pro jednotky SU02.)
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Strojni konstanty systému

R250 a 251 (RIZENi IRCovych VSTUPU PRO JEDNOTKY SU04)

Kazda dekada je potfadovym c¢islem kanalu pro fizeni IRCovych vstupt v jednotkach SU04. Maximalni pocet
IRCovych kanalt je 16.

Nastaveni pro dany kanél se provede zadanim &isla do ptisluiné dekady. Cisla mohou nabyvat hodnoty 0,1,2,3 .
(Viz PLC névod, kapitola 13.14: Pouziti jednotek SU04.)

0 IRCovy kanal je odstaven

1 IRCovy kanal je zafazen a je zafazeno testovani kanalu (doporuceny stav)
2 REZERVA

3 IRCovy kanal je zatazen, ale je odstaveno testovani kanalu

R252 2253 (RIZENI ANALOGOVYCH KANALU PRO JEDNOTKY SU04)

Kazda dekada je pofadovym ¢islem kanalu pro fizeni analogovych vystupil v jednotkach SU04. Maximalni pocet
analogovych kanali je 16.

Nastaveni pro dany kanél se provede zadanim ¢isla do ptisluiné dekady. Cisla mohou nabyvat hodnoty 0,1,2,3 .
(Viz PLC névod, kapitola 13.14: Pouziti jednotek SU04.)

Analogovy kanal je odstaven

Analogovy kanal je zafazen a je zafazeno testovani kandlu (doporuceny stav)

REZERVA

W=D

Analogovy kanal je zafazen, ale je odstaveno testovani kanalu

R254 27269 (NASTAVENI DRIFTU PRO KANALY JEDNOTEK SU04)

Celkem 16 konstant, kazda konstanta nastavuje drift pro jeden kanal. Drift se nastavuje v dolnich CEtyfech
dekadach vcetné znaménka konstanty. Miize byt zadana hodnota v rozmezi 9999 az +9999. Hodnota odpovida
driftovému napéti pro dany kanal.

(10V odpovida hodnoté 32000).

(viz PLC navod, kapitola 13.14: Pouziti jednotek SU04)

R270 (POCET KANALU A VERZE HARDWARE JEDNOTEK SU04, SU05)

V prvni dekaddé a druhé dekade se zadava pocet pouzitych kanali celkem (nasobek 4) vcetné kanalti pouzitych
vyhradné PLC programem (napi. obycejna vietena bez IRCit). Maximalni pocet pouzitych kanall je 16

Pata a Sesta dekada je nastaveni verze hardware jednotky SU04, SUOS.

Pokud nejsou pouzity zadné kanaly na jednotce SU04, SUOS, je potieba nastavit do 4.dekady konstanty R270
hodnotu 1 (ovliviiuje to propocty pro maximalni rozsah vietene).

R271 a7 273 (NASTAVENI PROPORCIONALNIHO ZESIiLENI PRO PRVNI SADU)

V jednotkach SUO04 se nastavuje proporcionalni zesileni pro jednotlivé soufadnice prvni sady parametrd
regulatord.

Jedné soutadnici pfislusi 4.dekady pro nastaveni zesileni. Zesileni se nastavuje v setinach (minimalni hodnota je
00.01 a maximalni hodnota je 99.99)

(viz PLC navod, kapitola 13.14: Pouziti jednotek SU04)




Obsluha

1 az 4. dekada R271 je nastaveni zesileni pro 1. soufadnici
5 az 8. dekada R271 je nastaveni zesileni pro 2. soutadnici
1 az 4. dekada R272 je nastaveni zesileni pro 3. soufadnici
5 az 8. dekada R272 je nastaveni zesileni pro 4. soutadnici
1 az 4. dekada R273 je nastaveni zesileni pro 5. soufadnici
5 az 8. dekada R273 je nastaveni zesileni pro 6. soutadnici

R274 a7 276 (NASTAVENI PROPORCIONALN{HO ZESIiLENIi PRO DRUHOU
SADU)

V jednotkach SUO4 se nastavuje proporcionalni zesileni pro jednotlivé soufadnice druhé sady parametrd
regulatord.

Jedné soutadnici pfislusi 4.dekady pro nastaveni zesileni. Zesileni se nastavuje v setinach (minimalni hodnota je
00.01 a maximalni hodnota je 99.99)

(viz PLC navod, kapitola 13.14: Pouziti jednotek SU04)

1 az 4. dekada R274 je nastaveni zesileni pro 1. soufadnici
5 az 8. dekada R274 je nastaveni zesileni pro 2. soutadnici
1 az 4. dekada R275 je nastaveni zesileni pro 3. soufadnici
5 az 8. dekada R275 je nastaveni zesileni pro 4. soutadnici
1 az 4. dekada R276 je nastaveni zesileni pro 5. soufadnici
5 az 8. dekada R276 je nastaveni zesileni pro 6. soutadnici

R277 a2279 (NASTAVENI PROPORCIONALNIHO ZESILENI PRO TRETI SADU)

V jednotkach SU04 se nastavuje proporcionalni zesileni pro jednotlivé soufadnice tfeti sady parametrd
regulatord.

Jedné soutadnici pfislusi 4.dekady pro nastaveni zesileni. Zesileni se nastavuje v setinach (minimalni hodnota je
00.01 a maximalni hodnota je 99.99)

(viz PLC navod, kapitola 13.14: Pouziti jednotek SU04)

1 az 4. dekada R277 je nastaveni zesileni pro 1. soufadnici
5 az 8. dekada R277 je nastaveni zesileni pro 2. soutadnici
1 az 4. dekada R278 je nastaveni zesileni pro 3. soufadnici
5 az 8. dekada R278 je nastaveni zesileni pro 4. soutadnici
1 az 4. dekada R279 je nastaveni zesileni pro 5. soufadnici
5 az 8. dekada R279 je nastaveni zesileni pro 6. soutadnici

R280 a7 282 (NASTAVENI PROPORCIONALNIHO ZESiLENi PRO CTVRTOU
SADU)

v jednotkach su04 se nastavuje proporcionalni zesileni pro jednotlivé soufadnice Ctvrté sady parametrd
regulatord.

jedné soutadnici prislusi 4.dekady pro nastaveni zesileni. zesileni se nastavuje v setinach (minimalni hodnota je
00.01 a maximalni hodnota je 99.99)

(viz PLC navod, kapitola 13.14: Pouziti jednotek SU04)

1 az 4. dekada R280 je nastaveni zesileni pro 1. soufadnici
5 az 8. dekada R280 je nastaveni zesileni pro 2. soutadnici
1 az 4. dekada R281 je nastaveni zesileni pro 3. soufadnici
5 az 8. dekada R281 je nastaveni zesileni pro 4. soutadnici
1 az 4. dekada R282 je nastaveni zesileni pro 5. soufadnici
5 az 8. dekada R282 je nastaveni zesileni pro 6. soutadnici
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R283 (SYSTEMOVE SLOVO)

1.dekada |0 Implicitni nastaveni prioritného bloku (viz. dodatek ,,Prioritni blok*)
1 Prioritni blok mé hodnoty uvedené v souboru BLOCKCNF.SYS
2 Prioritni blok se vytvofi pfi volbé programu BLOCKCNF.NCP
2.dekada |0 Syntakticka kontrola partprogrami kontroluje vyskyt stejného ¢isla bloku.

1 Syntakticka kontrola partprogramt nekontroluje vyskyt stejného ¢isla bloku. (U dlouhych
programii probihd syntaktickd kontrola rychleji, ale odpovédnost za spravnou funkci
pfi skocich a volanich pevnych cykld, makrocyklii a pod. mé navrhaf programu. )

3.dekada |2 Zakladni stav pro funkci tlacitka HELP
0,1 Tlacitko HELP na panelu vzdy zobrazi graficky nahled do programu
4.dekada |0 Aritmetika parametrd pouziva parametry 0-49 a moznost dvojité presnosti operandl

1 Aritmetika parametri pouziva parametry 0-95 bez moZznosti dvojité presnosti operandl

2 Rizeni dvojité piesnosti operandi uréuje 1.dekada parametru R95. (1.R95=0,1)

5.dekada |0 Listing partprogramil bez stavového fadku tabulek

1 Listing partprogramtl se zobrazenim stavového fadku aktualnich tabulek korekei, posunuti
a parametril

6.dekada |2 Systém pocita akvidistantu pro polomérové korekee i pro rychloposuv GO0
0,1 Rychloposuv GO0 u polomérovych korekci automaticky vyfazuje a fadi korekce
7.dekada |0 Pti blokovéni startu od PLC pomoci signald BLOK STR se vyhlasi chyba 9.20

1 Ignorovani startu na zddost PLC pomoci signalu BLOK STR. PLC program ziska kod

0E3H v buiice MATTL.
8.dekada |0 Standard
1 Specialni Gipravy pro brusky pro piidavek na KRR.

R284 a7 289 (NASTAVENI ZONY KONTROLNIHO CITACE IRCU U JEDNOTEK
SU04, SU05)

Celkem 6 konstant pro kazdou servosmycku. Znaménko minus blokuje u pfislusné konstanty kontrolu
kontrolniho ¢itace. V prvni az Sesté dekadé se nastavuje zona pro hlidani (pocet pulsi ¢idla mezi nulovymi pulsy,
naptiklad pro IRC 2500 rysek=10000 pulsi). V sedmé a osmé dekadé¢ se nastavuje citlivost pro vyhodnoceni
podle sifky nulového pulsu (naptiklad pro IRC125,205 je hodnota 1 nebo 2).

Pfi chybé kontrolniho ¢itace se diferenéni ¢ita¢ vynuluje, shodi se reference, zastavi se pohyb a ohlési se chyba
8.81 az 8.86 (podle osy). PLC program ma moznost zjistit ¢islo chyby v butice BZH13. Centralni anulace se
pokusi chybu zrusit.

R290 (TYP ODMEROVANI U JEDNOTEK SU04, SU05)

Typ odméfovani zadany ve strojni konstanté¢ R290 ovliviiuje zpisob kontroly na kontrolni ¢itaé. Nastavenim
hodnoty kazdé dekady je uréen typ odméfovani pro jednu servosmycku, pficemz poradové ¢islo dekady urcuje
potadové Cislo servosmycky (1.dekada pro osu X, 2.dekada pro Y atd.). Od softwarové verze 4.039 je mozno
v ptislusnych dekadach zadat hodnotu 0 nebo 1.

Od softwarové verze 6.327 pii aktivaci 16 servosmycek (viz R600) se typ odméfovani zadava ve 4.dekadé
konstant R601 az R616.

.. Odméfovani standard (IRC125,IRC205,pravitka LARM,....)

.. Odméfovani pomoci kédovanych pravitek HEIDENHAIM

.. Odméfovani typu NS010

.. Odméfovani typu LIMAT

.. Pravitko ESSA nastavované (2.vzdalenost je v konstantach R400-R405)
.. Odmeétovani z digitalni SLM osy (Control Techniques)

.. Odméfovani a externi diferen¢ni ¢ita¢ pohonu s CAN-BUS kanalem

AN
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R291 a 292 (ZUZENI NULOVEHO PULSU U JEDNOTEK SU04, SU05)

Kazda dekada je potadovym ¢islem kanalu pro fizeni nulového pulsu u jednotek SUO4. Nastaveni pro dany kanal
se provede zadanim &isla do piislusné dekady. Cisla mohou nabyvat hodnoty 0 a 1.

Nulovy puls je zuZen na soudin signali V,G,K

1 Nulovy puls je ponechéan v plivodni §iti

Hodnota fizeni nulového pulsu v této verzi pro 4. kanal (4,8,12,16) urcuje hodnotu pro celou desku SU04, takze
je nutno nastavit hodnoty po ¢tveticich stejné.

R293 (TAKT INTERPOLATORU)

Strojni konstanta R293 slouzi pro nastaveni taktu interpolatoru. Pfi zméné taktu interpolatoru je vzdy potieba
zohlednit pfepoctovou konstantu rychlosti R240. Zména taktu interpolatoru ma vliv na rozsah rychlosti, omezeni
rychlosti na kruhu a plynulou navaznost blokt. Dale je uveden piehled béznych zplisobu nastaveni:

provedeni CNC8x6 (v kazete CPU04) CNC8x9 - DUAL

soufadnice SU02 SU04 SU05

R293 0 0 1 4 1 0 2

takt 10 ms 10 ms 5 ms 1 ms 2 ms 4 ms 16 ms
interpolator

softw. 5,10 ms 2.8 ms 2.8 ms 1 ms 1 ms 1 ms 1 ms
poloh.vazba | (6.R97)

prepocet

rychlosti 0 11.833 5916 0.983 1.966 3.932 15.728
R240

min. 0.001 0.001 0.002 0.01 0.005 0.002 0.0005
rychlost m/min m/min m/min m/min m/min m/min m/min
max. 24.000 20.000 40.000 100.000 100.000 60.000 15.000
rychlost m/min m/min m/min m/min m/min m/min m/min
délka bloku

pro plynul. |cca 60 ms 4 ms 7 ms 13 ms 50 ms
navaznost

Pro verze piekladace PLC 6.200 a vys$i neni diivod pouzivat pomalejsi takt interpolatoru néz 1ms. Pfipadné
zpomaleni interpolatoru systém ohlasi pfi zapnuti informa¢nim hlasenim. Vypnuti takového informa¢niho hlaseni
se provede nastavenim osmé dekady konstanty R293 na hodnotu 1.

R294 - R297 (POCATECNE NAPETI PRO IRC - SU04, SU05)

V jednotkach SU04, SUOS se nastavuje pocateéni napéti pro napajeni ¢idel IRC. Jednomu kanalu piislusi 2
dekady pro nastaveni napéti. Naptiklad pro 5V se nastavi ¢islo 50. Napéti se musi nastavit tak, aby bylo +5V az
na snimaci. Pokud je nastavena hodnota 00, napéti se nastavuje automaticky.

Maximalni nastavitelna hodnota je 65.
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R298 (PREKLENUTI DIFERENCNICH CiTACU)

Kazda dekada je pofadovym Cislem servosmycky (také soufadnice) pro moznost preklenuti diferencniho Citace.
Nastaveni hodnoty 1 do prislusné dekady zptsobi pieklenuti diferen¢niho ¢itace. Preklenuti znamena, ze vystup
z interpolatoru (draha za takt) se vysle rovnou na vystup servosmycky. Hodnota z interpolatoru je upravena o
proporcionalni zesileni pfislusné sady parametrti regulatord nastavené v konstantach 271 — 282. Pieklenuti
diferen¢niho citae se pouziva napiiklad u krokovych motorti bez ptidavného odmétovani. Plati jen pro
standardni fadu s SU04 a pro fadu DUAL.

Pii aktivaci 16 servosmycek se preklenuti diferen¢nich ¢itacl nastavuje v 1. dekadé konstant R681 az R696.

(viz PLC navod, kapitola 13: Nastaveni parametrti servopohonti .)

R299 (PRIMY VSTUP DO DIFERENCNICH CITACU Z ODMEROVANI)

Kazda dekada je pofadovym Cislem servosmycky (také soufadnice) pro moznost piimého vstupu do diferen¢niho
¢itace z odmétovani. Nastaveni hodnoty 1 do pfislusné dekady zpisobi pfimy vstup do diferen¢niho Citace.
Hodnota z odméfovani, upravena konstantou odmétovani 26-28, 36-38 se naplni piimo do diferen¢niho citace.
Tuto hodnotu muze dal zpracovavat naptiklad PLC program. V tomto piipadé€ nesmi byt zafazena rychlostni
smycka regulatoru (osma dekada stroj.konstant R71,72.. musi byt 0). Plati jen pro standardni fadu s SU04 a pro
fadu DUAL.

Pii aktivaci 16 servosmycek se ptimy vstup do diferenénich ¢itact nastavuje v 2. dekadé konstant R681 az R696.
(viz PLC navod, kapitola 13: Nastaveni parametrti servopohonti .)

R300 - R305 (SOFTWAROVE LIMITNI SPINACE - 2.SADA, KLADNY SMER)
Do parametrii se ve stejném pofadi soufadnic jako u R0OO - R05 zadavaji hodnoty 2.sady softwarovych limitnich
spinact (SLS) pro pojezd v kladném smyslu. Hodnoty SLS se zadavaji v mikrometrech vzhledem k nulovému

bodu stroje (NBS). Softwarové limitni spinace se vyhodnocuji po najezdu do reference.

Prepinani sad limitnich spinact fidi PLC program pomoci buitky SET SLS:

SET _SLS 0 Zakaz vyhodnocovani softwarovych limitnich spinact
1 (pfednastaveno)  Vyhodnocovani podle 1. sady softwarovych limitnich spinaci
2 Vyhodnocovani podle 2. sady softwarovych limitnich spinact
3 Vyhodnocovani podle 3. sady softwarovych limitnich spinact
4 Vyhodnocovani podle 4. sady softwarovych limitnich spinact

R306 - R311 (SOFTWAROVE LIMITNI SPINACE - 2.SADA, ZAPORNY SMER)

Do parametrii se ve stejném pofadi soufadnic jako u R0OO - R05 zadavaji hodnoty 2.sady softwarovych limitnich
spinact (SLS) pro pojezd v zaporném smyslu. Hodnoty SLS se zadavaji v mikrometrech vzhledem k nulovému
bodu stroje (NBS). Softwarové limitni spinace se vyhodnocuji po najezdu do reference.

Prepinani sad limitnich spinaci fidi PLC program pomoci butiky SET_SLS, jak je popsano u parametru R300:

R312 - R317 (SOFTWAROVE LIMITNI SPINACE - 3.SADA, KLADNY SMER)
Do parametrt se ve stejném pofadi soufadnic jako u R0OO - RO5 zadavaji hodnoty 3.sady softwarovych limitnich
spinact (SLS) pro pojezd v kladném smyslu. Hodnoty SLS se zadavaji v mikrometrech vzhledem k nulovému

bodu stroje (NBS). Softwarové limitni spinace se vyhodnocuji po najezdu do reference.

Prepinani sad limitnich spinact fidi PLC program pomoci buitky SET SLS, jak je popsano u parametru R300:
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R318 - R323 (SOFTWAROVE LIMITNI SPINACE - 3.SADA, ZAPORNY SMER)

Do parametru se ve stejném pofadi soufadnic jako u R0O0 - RO5 zadavaji hodnoty 3.sady softwarovych limitnich
spinact (SLS) pro pojezd v zaporném smyslu. Hodnoty SLS se zadavaji v mikrometrech vzhledem k nulovému
bodu stroje (NBS). Softwarové limitni spinace se vyhodnocuji po najezdu do reference.

Prepinani sad limitnich spinact fidi PLC program pomoci buiiky SET SLS, jak je popsano u parametru R300.

R324 (ZPUSOBY REFERENCE)

Kazda dekada je pofadovym ¢islem soutradnice pro fizeni najezdu do reference.

0 Normalni zptisob najezdu do reference (popsan v navodu pro obsluhu apod.)

1 Najezd do reference provede PLC program (naptiklad pomoci spinacti). Systém po odstartovani
posle do PLC specialni kod 0E3h , neprovedou se ptipravné funkce. V buiice ACT_ADTL bude
pro PLC k dispozici kod 0 — 5, ktery urCuje pofadové Cislo souradnice.

2 Reverzace po najezdu na zpomalovaci spinac

5 Kodovana pravitka (Heidenhain) Systém provede pojezd o 4 cm, nebo o usek zavisly od nastaveni
strojni konstanty R16 (viz str.konstanta R16).

9 Rychly najezd do reference pomoci polohovacich jednotek. Reference se fidi strojnimi konstanty
R350 az R355.

Znaménko |Znaménko +: Pfed referenci je rychloposuv zmensen o procento zadané v 6. a 7. dekadé R10-R15.

+/- Znaménko — Pted referenci je rychloposuv v ru¢nim pojezdu povolen.

R325 (ZPRESNOVANI KRUHOVE INTERPOLACE)

Vypocet ekvidistanty pro polomérové korekce vyzaduje v nékterych piipadech vysoké naroky na piesnost zadani
blokt. Kdyz navrhovy CAD systém nepracuje s pozadovanou piesnosti pii generaci NC programu, je vhodné
zafadit dodateéné zpiestiovani kruhové interpolace v systému. Preprocesor systému automaticky zptesni hodnoty
parametrt I, nebo J az na 1/1000000 mm. Podrobné je tato problematika vysvétlena v navodu pro programovani
v kapitole ,,Polomérové korekce s ekvidistantou®.

1. az 4. dekada Maximalni limit pro zpfesnéni v mikrometrech (max. 3000, zadava se asi 300)

8. dekada O=vyfazeni zpfesnovani,
1=zatazeni zpfesiovani,
2= zafazeni zpfesniovani a vypnut test limitu.

R326 (PREPROCESOROVE OPERACE)

Konstanta je rezervovana pro fizeni preprocesorovych operaci.

1. dekada 0 Programovani kruhové interpolace pomoci adres I a J.
1 Programovani kruhové interpolace pomoci poloméru R
2. dekada 0 Programovani kruhové interpolace pomoci adres I a J. Hodnoty I a J se zadavaji
inkrementalné vzhledem k zacatku bloku.
1 Programovani kruhové interpolace pomoci adres I a J. Hodnoty I a J se zadavaji absolutné

vzhledem k aktudlnimu posunuti pocatku.

3.a4.dek. |xx Cislo M-funkce, kterd zptisobi pfidani prazdného bloku (NO). Pouzivé se tehdy, kdyz PLC
program pomoci polohovacich jednotek posune nékterou soutfadnici. Systém zasluhou
prazdného bloku nacte realné soutadnice a zohledni tak nasledujici vypocty(od 40.39).
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R327 (DRAHA PRO ODJEZD Z REFERENCNIHO BODU)

Ve strojni konstanté R327 je mozno zadat drahu pro odjezd z referen¢niho bodu. Draha se uplatni pro vSechny
soufadnice. Rychlost odjeti je zadana ve strojni konstanté R328. Odjeti z referencniho bodu se vykona
v obraceném sméru, néz je najezd na referencni spinac.

R328 (RYCHLOST ODJETI Z REFERENCNIHO BODU)

Rychlost pro odjeti z referen¢niho bodu. Uplatni se v pripad¢, kdyz je zadan pozadavek pro ojeti z ref.bodu
ve strojni konstanté R327. Rychlost se zadava v mm/min.

R329 (SYSTEMOVE SLOVO)

1.dekada

>

zakaz op€tovného startu po posunuti drahy (bez zadosti) ve stupu rezimu AUT
doporudena hodnota (viz navod na obsluhu, kapitola 11.2.1 Pomocné ru¢.rezimy v AUT)

blokovani vyhodnoceni zakazu startu po posunuti drahy v AUTMAN (specialni pouZiti)

Systém pii G91 v RUP nenacte nové soufadnice z odméfovani (2.bit =1)

2. dekada

Standard. Plati jen pro palici stroje.

Zobrazeni %F

Povoleni AUT-BB

Zobrazeni %F Povoleni AUT-BB

Implicit né M0O1

Zobrazeni %F Implicitn & MO1

Povoleni AUT-BB  Implicitné M0O1

Zobrazeni %F Povoleni AUT-BB  Implicitné MO1

3. dekéada

Standard

Zameéna funkci G96 za G97

Zadani konstantni fezné rychlosti (S) pfimo v m/min

W[~ ([O(Q|N| N R [WIIN =N —

Zamena funkci G96 za G97 a zadani konstantni fezné rychlosti (S) pfimo v m/min

x+4

Zvétsi se citlivost na setiny ot/min, zadani otacek piimo ot/min (konzultujte s vyrobcem)

4. dekada

=)

Standard

Plati pro fadu CNC8x9 — DUAL. Systém pii vypnuti a zapnuti provede zalohu a obnovu
pamétové oblasti LABEL MEM a TAB TECHNOL na disk. Zaloha se provede ve
spolupraci s PLC programem (REQ BACKUP xx), viz PLC navod.

Blokovani hlaseni chyby pfi §patném vypnuti a opétovném zapnuti systému.

5. dekéada

Potvrzovani ptenost z PLC programu vyvolanych pomoci instrukce SEKV. Pouziva se
pro nekontinualni pouziti v PLC programu (viz. PLC navod, kapitola 11).

Bez potvrzovani pfenosi z PLC programu vyvolanych pomoci instrukce SEKV. Pouziva
se pro kontinuélni pouziti v PLC programu.

6. dekada

Potvrzovani ptenosi z PLC programu do NC tabulek vyvolanych pomoci pozadavku
REQ SEND NCTAB. Pouziva se pro jednorazové pienosy z PLC programu. (viz. PLC
navod, kapitola 18).

Bez potvrzovani prenost z PLC programu do NC tabulek vyvolanych pomoci pozadavku
REQ SEND NCTAB. Pouziva se pro kontinualni pfenosy z PLC programu.

7. dekada

Délkové korekce standard (tabulka ma 4 polozky pro délkové korekce a fizeni pomoci
adresy &Xxxx ).

Rozsiteni délkovych korekci na 6 polozek a vyrazeni uCinku adresy &. Korekce se vyradi
naprogramovanim DO0. (viz navod na programovani)

Rozsiteni délkovych korekci na 6 polozek. &0 vyradi délkovou korekci a &1 zaradi
délkovou korekei.
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8.dekdda |0 Zobrazeni délkové korekce v INFO sloupci. Zobrazi délkové korekce pro vSechny osy,
které jsou definovany v konstantdch RO — R5
1 V INFO sloupci se zobrazi pouze délkova korekce pro 3.osu (Z) — doporuéeno pro frézky
2 V INFO sloupci se zobrazi délkové korekce pro 1. a 2. osu — doporuceno pro soustruhy
3 V INFO sloupci se zobrazi délkové korekce pro 1,2 a 3 osu.
znaménko |- zkusebni obrazec pro LCD displej

R330 - R337 (PREDVOLBA PRO EXTERNI SERIOVE PERIFERIE)

Parametry R330 az R337 slouzi jako predvolba pro fizeni chyb z externich sériovych periferii. Parametry jsou
urceny hlavné pro fadu systémi DUAL a pro standardni verzi mozno pouzit jen dekady, které jsou v tabulce
oznaceny hvézdickou (1. dekada z R332, R333 a R334).

Hodnoty mozno dynamicky ménit z PLC programu (dual) pomoci bitd 10 DIS ERR,
I0_DIS TMOUT definovanych v bitovém poli CONTROL INOUT.

Popis funkce pro jednotlivé dekady parametrtt R330 az R337:

10 DIS_ERPIS a

dekada hod. Funkce PLC
1. dekada 0/1/2/3 | 1= blokovani vypisu chyb z externich periferii pro 1.kanal na|IO DIS ERR
panelu systému
2= blokovani vypisu chyb z externich periferii pro 2.kanal na
panelu systému
3= blokovani vypisu chyb z externich periferii pro oba kanaly na
panelu systému
2. dekada 0/1/2/3 | 1= blokovani hlaseni chyb pro PLC program (ERRHI, ERRLI) | IO DIS ERPIS
pro 1.kanal
2= blokovani hlaseni chyb pro PLC program (ERRHI, ERRLI)
pro 2.kanal
3= blokovani hlaseni chyb pro PLC program (ERRHI, ERRLI)
pro oba kanaly
3. dekada 0/1/2/3 | 1= blokovani vyhodnoceni ¢asové kontroly odezvy TIME-OUT |10_DIS TMOUT
pro 1.kanal
2= blokovani vyhodnoceni ¢asové kontroly odezvy TIME-OUT
pro 2.kanal
3= blokovani vyhodnoceni ¢asové kontroly odezvy TIME-OUT
pro oba kanaly
4. dekada 0/1/2/3 | 1=blokovani vynulovani vstupt a vystupt pii chybé TIME-OUT
pro 1.kanal (0=pfii chyb¢ se vSechny vstupy a vystupy vynuluji)
2=blokovani vynulovani vstupti a vystupt pii chybé TIME-OUT
pro 2.kanal
3=blokovani vynulovani vsupti a vystupt pfi chybé TIME-OUT
pro oba kanaly

Popis pro jednotlivé parametry R330 — R337:

R 3.dekdda |2.dekada | 1.dekada | periferie adresa | JP1 | provedeni

330 0/1/2/3 0/1/2/3 0/1/2/3 sériové tocitko 0 - dual

331 | 0/1/2/3 0/1/2/3 0/1/2/3 tlacitka na panelu systému 1 - dual

332 10/1/2/3 0/1/2/3 0/1/2/3 * | jednotka INOUTO7 maticové vstupy |2 1 standard + dual
333 10/1/2/3 0/1/2/3 0/1/2/3 * | jednotka INOUTO7 vstupy a vystupy | 3 2 standard + dual
334 10/1/2/3 0/1/2/3 0/1/2/3 * | jednotka INOUTO7 vstupy a vystupy | 4 3 standard + dual
335 10/1/2/3 0/1/2/3 0/1/2/3 jednotka INOUTO07 vstupy a vystupy | 5 4 dual

336 | 0/1/2/3 0/1/2/3 0/1/2/3 jednotka INOUTO7 vstupy a vystupy | 6 5 dual

337 10/1/2/3 0/1/2/3 0/1/2/3 jednotka INOUTO7 vstupy a vystupy | 7 6 dual
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R338 (SYSTEMOVE SLOVO)

1. dekada

Standard

Aktivace kli¢e PLC pro blokovani zapisu do paméti a stisku tlacitek.

2. dekada

Standard

0
1
0
1

Obalkova rychlost (ptedvidani pro korekci rychlosti max. 500 bloki napied) s linearnim
pribéhem rychlosti. Plati pro systémy fady CNC8x9 verze 40.12 a vic. Pro spravnou
funkci musi byt nastaven parametr zaznamu do paméti $57 v souboru CNC836.KNF na
hodnotu 2 (Viz piiloha A v navodu na programovani).

Obalkova rychlost s parabolickym pribéhem rychlosti. Plati pro systémy fady
CNCS8x9 verze 40.27 a vic a pro sekundarni procesor verze 6.310 a vic. Pro spravnou
funkci je potieba nastavit konstanty R406 az R432 (Viz piiloha A vnavodu na
programovani).

3. dekéada

Predvolba pro interaktivni zadavani posunuti pocatku. Hodnoty 3 — 9 odpovidaji
posunutim G53 — G59 (0 = G54).

4. dekada

Standard

Kopirovani informa¢niho souboru TIME.NCP na sit’ (podle cesty v parametru $04)

Kopirovani informa¢niho souboru TIME.NCP na sit’ (podle cesty v parametru $03)

5. dekéada

SN |~ (D

Modifikace rezimu potenciometrii. Deska snimani potenciometrii je umisténa v panelu
systému a fizeni potenciometru v rezii systému.

Modifikace rezimu potenciometri. Pro snimani potenciometri je pouzita napfiiklad
jednotka externich periferii AINPO2 a fizeni potenciometrl je v PLC programu.

6. dekada

Modifikace rezimu tocitka. Rezim samotného tocitka je zruSen. Stisk softwarového
tlacitka zpisobi vyvolani pomocnych ru¢nich pojezd.

Modifikace rezimu tocitka. Rezim samotného tocitka je povolen.

7. dekada

Kontrola volné paméti systému. Systém kontroluje velkost volné paméti a hlasi
upozornéni pfi jeji nedostatku. ( 0=100k, 1=200k, 2=500k, 3=1MB, 4=2MB, 8=0FF )

8. dekada

Standard

Trvala indikace rychlosti i v mm/ot na obrazovce systému.

znaménko

Znaménko minus zrus§i nové upravy v polohovacich jednotkach (bez dojizdéciho posuvu)
a pouzivani ramp u tocitka.

R339 (POLOMEROVE KOREKCE )

Parametr upfesniuje nekteré vlastnosti pro polomérové korekce s koncovymi body blokll na priseciku ekvidistant
( musi byt nastavena 8.dekada konstanty R95 na hodnotu 1 nebo 2 ). S problematikou souvisi jeste¢ konstanty
R234 ( limit pro test spojitosti korekci ) a R39 (‘uhel pro rozpoznani plynulé navaznosti blok ).

Podrobné je problematika polomérovych korekci popsana v navodu na programovani — kapitola 7.

1. az 6. dekada

(5.000) | Velikost uhlu v tisicinach stupn¢€. Kdyz je thel mezi smérnicemi teCen v bodu

napojeni sousednich blokl vétSi nez nastaveny limit v této konstante, systém vlozi
blok skruhovou interpolaci pro plynulé napojeni ekvidistant. Zabrani se tak
napfiklad dlouhym vyjezdim suportu od materialu.

7. dekada 0 Polomérové korekee je nutno odvolat v bloku, kde je pohyb v korekéni roviné
1 Polomérové korekce je mozno odvolat také v nepohybovych blocich nebo v bloku
s pohybem v jiné korek¢ni rovin€. V tomto piipadé se odvola korekce a zesouladi se
poloha soufadnic az v budoucnu, kdy bude programovan pohyb v minulé korekéni
roving.
8. dekada 0 Polomérové korekee s ekvidistantou bez vkladani krouzka
1 Vkladani krouzklti pro polomérové korekce je povoleno. O vlozeni krouzku
rozhoduje limit nastaveny v 1. az 6. dekadé¢ této konstanty.
2 Vkladani krouzkii pro polomérové korekce je povoleno. Vlozeni se provede i
v piipad¢ neexistujiciho priseciku ekvidistant.
4 Vkladani krouzkd pro polomérové korekce jen v pfipadé neexistujiciho priseciku
ekvidistant.
znaménko +/- Znaménko ,,-* zptsobi vznik informac¢niho hlaSeni o vlozeném oblouku.
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R340, 341 (KOREKCNI A INTERPOLACNI ROVINA)

Strojni konstanta urCuje pfitazeni soufadnic ke korekénim a interpola¢nim rovindm programovanych pomoci
funkcei G17, G18, G19, G14, G15 a G16. Viz navod na programovani : ,,Korekce nastroje®.

Konstanty jsou rozdéleny na dvojice dekad, kde prvni dekada urcuje poradové Cislo 1.soutadnice v korekéni
roviné a druha dekada urcuje potadové ¢islo 2. soufadnice.

konstanta 7. a 8. dekada 5.a 6. dekada 3. a4. dekada 1. a 2. dekada
R340 pro G19 pro G18 pro G17
R341 pro G16 pro G15 pro G14
Implicitni nastaveni (také nulové hodnoty): R340: 0023 31 12

R341: 00412434

R342 - R349 (PARAMETRY PRO FILTR - PASMOVA ZADRZ)

Konstanty souvisi s nastavenim parametrti servopohont. V softwarové servosmycce muize byt zafazen filtr
pro pasmovou zadrz. Filtr miize pomoci potlacit rezonan¢ni kmity stroje. Celkem je v systému umoZznéno pouzit
4 filtry. Pro kazdy filtr je mozno nastavit parametry pro pasmovou zadrz a urcit pro kterou osu ( servosmycku ) a

v ni pro kterou sadu parametrti regulatortt ma fitr byt zatazen.
Podrobné je tato problematika popsana v PLC navodu v kapitole 13.

1. Filtr | R342 8.dekada 0 1.filtr je zablokovan
1 1.filtr je vzdy povolen
2 1.filtr je povolen v dob¢& pohybu
7.dekéda X potadové Cislo osy ( serosmycky) (1,2,3,...,6)
6. dekada y Cislo sady parametrd reguldtori (1,2,3,4)
1. az 4. dekada |(2000) | parametr 1. filtru F1 — proporciondlni pfenos
R343 1.az 4. dekada |(0100) | parametr 1. filtru F2 — integracni konstanta
5.az 8. dekada |(1000) | parametr 1. filtru F3 — derivacni konstanta
2. Filtr | R344 8.dekada 0 2 filtr je zablokovan
1 2 filtr je vzdy povolen
2 2 filtr je povolen v dob¢ pohybu
7.dekada X potadové Cislo osy ( serosmycky) (1,2,3,...,6)
6. dekada y Cislo sady parametrd reguldtorti (1,2,3,4)
1. az 4. dekada |(2000) | parametr 2. filtru F1 — proporciondlni pifenos
R345 1.az 4. dekada |(0100) | parametr 2. filtru F2 — integracni konstanta
5.az 8. dekada |(1000) | parametr 2. filtru F3 — derivacni konstanta
3.Filtr |R346 8.dekada 0 3.filtr je zablokovan
1 3.filtr je vzdy povolen
2 3.filtr je povolen v dobé pohybu
7.dekada X potadové Cislo osy ( serosmycky) (1,2,3,...,6)
6. dekada y Cislo sady parametrd reguldtort (1,2,3,4)
1. az 4. dekada |(2000) | parametr 3. filtru F1 — proporciondlni pfenos
R347 1. az 4. dekada |(0100) | parametr 3. filtru F2 — integraéni konstanta
5.az 8. dekada |(1000) | parametr 3. filtru F3 — derivaéni konstanta
4. Filtr | R348 8.dekada 0 4.filtr je zablokovan
1 4.filtr je vzdy povolen
2 4.filtr je povolen v dobé& pohybu
7.dekada X potadové Cislo osy ( serosmycky) (1,2,3,...,6)
6. dekada y Cislo sady parametrd reguldtort (1,2,3,4)
1. az 4. dekada |(2000) | parametr 4. filtru F1 — proporciondlni pfenos
R349 1. az 4. dekada |(0100) | parametr 4. filtru F2 — integracni konstanta
5.az 8. dekada |(1000) | parametr 4. filtru F3 — derivacni konstanta
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R350 — R355 (PARAMETRY PRO RiZENi REFRENCE )

Parametry jsou aktivni od softwarovych verzi panelu 30.33, 40.07 a verzi kazety 5.060, 6.023.

Do parametrii se ve stejném potradi soufadnic jako u R00 — R0O5 zadavaji konfiguracni parametry pro fizeni
reference. Jedna se o tzv. rychly najezd do reference, ktery se provadi pomoci polohovacich jednotek. Parametry
jsou aktivni pro normalni chod reference, pro skupinovy najezd reference a pro polohovani rotacnich os z PLC
programu pomoci instrukci SPI_ AX x. Pro soufadnice, které chtéji vyuzit tento najezd do reference, musi byt
nastavena prislusna dekada ve strojni konstant¢ R324 na hodnotu 9. PLC program ma moznost fidit pohyb do
reference podobné jako u pomocnych ru¢nich pojezdd pomoci stroj. konstanty R233. (Pfiznak pro PLC:
FL REFER POS)

l.dekada |0 Pfi najezdu se netestuje referen¢ni spina¢ KRx a zpomalovaci referen¢ni spina¢ ZPRx
(plati i pro PLC: SPI AX x)

+1 Pfi najezdu se testuje referenéni spina¢ KRx. Nulovy puls se ocekava az po jeho pfichodu
(plati i pro PLC: SPI AX x)

+2 Pfi najezdu se testuje zpomalovaci referenéni spina¢ ZPRx.
(plati i pro PLC: SPI AX x)

+4 | Pfi najezdu se testuje referencni spina¢ KRx troviioveé. Nulovy puls se ocekava v dobé, kdy
ma referencni spina¢ hodnotu 1.
(plati i pro PLC: SPI AX x)

2.dekada |0 Po referenci se neprovede ptidavny ngjezd. (neplati pro PLC)

1 Po referenci se provede pfidavny najezd podle strojni konstanty R327 (znaménko urcuje
smér) a rychlosti podle strojni konstanty R328. (neplati pro PLC)
2 Po referenci se provede ptidavny najezd podle strojni konstanty R29 (znaménko urcuje

smér) a rychlosti podle strojnich konstant R10 az R15 vcetné korekce procenta v 6. a 7.
dekade. (neplati pro PLC)

3 Po referenci se provede pfidavny nijezd podle pole B_POS AFTER REF (QWORD)
(Pouziva verze Windows)

3. dekada |0,1-6 | urcuje fazi (potadi) referenéniho najezdu pti skupinové referenci.

0.... osa nepojede do reference v skupinové referenci

X ... osa pojede do referenci v x-té fazi. V té samé fazi mize jet do reference najednou i vice
os najednou.

4.dekada |0 Rychlost njezdu do reference ovliviiuje fizeni procenta F.

—_

Rychlost najezdu do reference neovliviiuje fizeni procenta F (100 procent ).

5. dekada

(=}

Systém po najezdu do reference nenastavi piiznaky reference (pouziva s pti polohovani
vieten) (platii pro PLC: AX SPI x)

Systém po najezdu do reference nastavi ptiznaky reference. (platii pro PLC: AX SPI x)

6. dekada Systém pfi referenci neprovede piipravné a zavéreéné funkce

Systém pfi referenci provede pfipravné a zavéreéné funkce (podobné jako standardni blok)

7. dekada Systém pii ukonceni pohybu testuje polohovou odchylku na nastaveny limit

k= L k=

Systém pii ukonceni pohybu neceka na dojeti polohové odchylky

R356 - R361 ( RIZENI FEEDFORWARDU - 1. SADA)

Parametry jsou aktivni od softwarovych verzi sekundarniho procesoru 6.020 pro fadu systémt CNC8x9 a souvisi
s nastavovanim parametrii servopohontl. V softwarové servosmycce muze byt zatazen blok s feedforwardem,
ktery miize pomoci dosdhnout pozadovanou pfesnost obrabéni i v dynamickych stavech stroje.

(Prenosova funkce feedforwardu je F(p) = Ts + pTsTv, kde Ts = 1/Kv je casovd konstanta polohové
servosmycky a Tv je casova konstanta rychlostni servosmycky). Podrobné je tato problematika popsana v PLC
navodu v kapitole 13.

R356 ....... Nastaveni feedforwardu pro 1.soufadnici v 1. sad¢ parametri
R357 ....... Nastaveni feedforwardu pro 2.soufadnici v 1. sad¢ parametri
R358 ....... Nastaveni feedforwardu pro 3.soufadnici v 1. sad¢ parametri
R359 ....... Nastaveni feedforwardu pro 4.soufadnici v 1. sad¢ parametri
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Nastaveni feedforwardu pro 5.soufadnici v 1. sad¢ parametri
Nastaveni feedforwardu pro 6.soufadnici v 1. sad¢ parametri

1. az 4. dekada

Nastaveni parametru Kv polohové servosmycky v desetinach 1/sec.
Rozsah hodnot je od 0.1 po 999.9.

5. az 8. dekada

Nastaveni pfevracené hodnoty casové konstanty rychlostni servosmycky 1/Tv v desetinach
1/sec. Rozsah hodnot je od 0.1 po 799.9.

znaménko +/-

Znaménko minus zablokuje fizeni feedforwardu.

R362 - R367 (RIZENi FEEDFORWARDU - 2. SADA)

Parametry slozi pro nastaveni feedforwardu v polohovych servosmyckach pro 2. sadu. Popis nastaveni je
vysvétlen u parametrtit R356 — R361.

Nastaveni feedforwardu pro 1.soufadnici v 2. sadé parametrQ
Nastaveni feedforwardu pro 2.soufadnici v 2. sadé parametrQ
Nastaveni feedforwardu pro 3.soufadnici v 2. sadé parametrQ
Nastaveni feedforwardu pro 4.soufadnici v 2. sadé parametrQ
Nastaveni feedforwardu pro 5.soufadnici v 2. sadé parametrQ
Nastaveni feedforwardu pro 6.soufadnici v 2. sadé parametrQ

R368 - R373 ( RIZENi FEEDFORWARDU - 3. SADA)

Parametry slozi pro nastaveni feedforwardu v polohovych servosmyckach pro 3. sadu. Popis nastaveni je
vysvétlen u parametrtit R356 — R361.

Nastaveni feedforwardu pro 1.soufadnici v 3. sad¢ parametri
Nastaveni feedforwardu pro 2.soufadnici v 3. sad¢ parametri
Nastaveni feedforwardu pro 3.soufadnici v 3. sadé parametrQ
Nastaveni feedforwardu pro 4.soufadnici v 3. sadé parametrQ
Nastaveni feedforwardu pro 5.soufadnici v 3. sadé parametrQ
Nastaveni feedforwardu pro 6.soufadnici v 3. sadé parametra

R374 - R379 ( RIZENi FEEDFORWARDU - 4. SADA)

Parametry slozi pro nastaveni feedforwardu v polohovych servosmyckach pro 4. sadu. Popis nastaveni je
vysvétlen u parametrt R356 — R361.

Nastaveni feedforwardu pro 1.soufadnici v 4. sadé parametrQ
Nastaveni feedforwardu pro 2.soufadnici v 4. sadé parametrQ
Nastaveni feedforwardu pro 3.soufadnici v 4. sadé parametrQ
Nastaveni feedforwardu pro 4.soufadnici v 4. sadé parametrQ
Nastaveni feedforwardu pro 5.soufadnici v 4. sadé parametrQ
Nastaveni feedforwardu pro 6.soufadnici v 4. sadé parametrQ
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R380 (RAZENi FEEDFORWARDU)

Parametrem R380 se fidi aktivace feedforwardu

1.dekada |0 feedforward neni zafazen v rezimu AUT
1 feedforward je zatazen v rezimu AUT pro pracovni posuv
2 feedforward je zatazen v rezimu AUT pro rychloposuv
3 feedforward je zatazen v rezimu AUT vzdy
2.dekada |0 feedforward neni zafazen pro pomoc. ru¢ni pojezdy (AUTMAN)
1 feedforward je zatazen pro pomoc. rucni pojezdy pro pomaly posuv
2 feedforward je zatazen pro pomoc. ru¢ni pojezdy pro pfimacknuti rychloposuvu
3 feedforward je zatazen pro pomoc. ru¢ni pojezdy vzdy
3.dekada |0 fazeni feedforwarde se fidi 1. a 2. dekadou
1 feedforward je zafazen vzdy

R381 (FILTR DERIVACNi SLOZKY FEEDFORWARDU)

Parametrem se nastavuje filtr pro derivaéni slozku feedforwardu. Filtr je potifeba nastavit pro nékteré typy
pohont. Jedna se o pohony, které maji Gzké a tidsi strobovani vstupniho signalu, takZe by nemusely zachytit
vSechny pulsy z derivaéni slozky feedforwardu.

Kazda dekada parametru R381 nastavuje exponencidlni filtr pro derivacni slozku ve stupnich 1 az 9, pritom 1.
dekada nastavuje filtr pro 1. soufadnici, 2. dekdda pro 2. soufadnici apod. Hodnota O v piislusné dekadé
znamena, ze filtr je pro danou soufadnici vyfazen.

1. dekada 0 filtr pro 1. soufadnici vyfazen

1,2,...,9 filtr derivaéni slozky feedforwardu pro 1. soufadnici
2. dekada 0 filtr pro 2. soufadnici vyfazen

1,2,...,9 filtr derivaéni slozky feedforwardu pro 2. soufadnici
3. dekada 0 filtr pro 3. soufadnici vyfazen

1,2,....9 filtr derivaéni slozky feedforwardu pro 3. soufadnici
4. dekada 0 filtr pro 4. soufadnici vyfazen

1,2,....9 filtr derivaéni slozky feedforwardu pro 4. soutadnici
5. dekada 0 filtr pro 5. soufadnici vyfazen

1,2,....9 filtr derivaéni slozky feedforwardu pro 5. soutadnici
6. dekada 0 filtr pro 6. soufadnici vyfazen

1,2,....9 filtr derivaéni slozky feedforwardu pro 6. soutadnici

R382 (DELKA BLOKU PRO ZRUSENI PLYNULE NAVAZNOSTI)

Parametr R382 urcuje limit délky bloku pfi plynulé navaznosti blokd G23. Kdyz je délka bloku mensi nez zadany
limit, je na tomto misté plynula navaznost pferusena. Znaménko minus aktivaci limitu blokuje. Parametr se mize
uplatnit pro tzv. obalkovou rychlost (pfedvidani pro korekci rychlosti max. 500 blokt napted), kdy zruSeni

v

R383 (DELKA BLOKU PRO VYNECHANI PRI PLYNULE NAVAZNOSTI)

Parametr R383 urcuje limit délky bloku pfi plynulé navaznosti bloki G23. Kdyz je délka bloku mensi nez zadany
limit, je tento blok pfidruzen k sousednimu bloku. Znaménko minus aktivaci limitu blokuje. Parametr se mize
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uplatnit pro tzv. obalkovou rychlost (pfedvidani pro korekcei rychlosti max. 500 blokt napted), kdy vynechani
velmi malych blokli zbyte¢né nezpomaluje obrabéni. Velmi malé bloky (n€kolik mikrometrd) mohou byt
generovany nékterymi ndvrhovymi programy CAD. Pfidruzeni bloki je povoleno jen pro linedrni pohyb a jen
tehdy, kdyz v bloku nejsou programovany zadné technologické funkce. Nesmi byt programovana zmeéna rychlosti
a také nesmi byt programovana funkce G91.

R384 (RiZENI OMEZENI RYCHLOSTI PRI PLYNULE NAVAZNOSTI -
KRITERIUM PRESNOSTI)

Systém omezuje rychlost pfi plynulé névaznosti a pfi aktivni obalkové rychlosti (pfedvidani pro korekei
rychlosti ...2. dekada R338) tak, aby byla odchylka od idealni drahy mensi nez zadany limit v 1. az 4. dekadé
strojni konstanty R384. Maximalni rychlost zhlediska pozadované ptesnosti je zavisld na Ghlu navaznosti
sousednich blokd. Systém omezi rychlost pro dosazeni pozadované ptfesnosti max. 500 blokd pfedem.

Pro maximalni rychlost plati (o je tthel ndvaznosti blokt a Ly, limit pfesnosti) :

Lm

Vi =
Ts.tan(a/2)

V 5. az 6. dekad¢ se zadava procento poklesu rychlosti pro graficky nahled.

Po 1.stlateni tladitka LUPA se na grafickém pribéhu zobrazi Zluté a Cervené teky na pfechodu blokd. Zluta
te¢ka znamena plynulé prejeti bloki. Cervena tecka symbolizuje pokles rychlosti pod procento z programované
rychlosti, které se zadava v 5. az 6. dekadé R384. Napriklad pro hodnotu 20 se na grafice objevi Cervené tecky
pfi poklesu rychlosti pod 20 procent z programované rychlosti.

Konstanta R384 plati jen v pripadé, Ze nejsou nastaveny sady pro dynamické Fizeni rychlosti
v konstantiach R406 aZ R429. KdyZ jsou nastaveny sady pro dynamické Fizeni, pfevezme se hodnota
kritéria piesnosti z prislusné sady.

(Viz Priloha A v navodu na programovani. )

R385 (RiZENI OMEZENI RYCHLOSTI PRI PLYNULE NAVAZNOSTI -
KRITERIUM PRETIZENI)

Systém omezuje rychlost pfi plynulé ndvaznosti a ptfi aktivni obalkové rychlosti (pfedvidani pro korekci
rychlosti ...2. dekada R338) tak, aby nebylo piekroceno povolené pretizeni stroje zadano v 1. az 7. dekadé
parametru R385. Maximalni rychlost z hlediska pozadovaného pfetiZzeni je zavisla na thlu navaznosti sousednich
blokd.

Nastaveni parametru izce souvisi s nastavenou hodnotou zesileni (Kv) u servosmy¢ek pro fizeni pohonti. Princip
je zalozen na predpokladu, ze soustava pohonii s celou mechanikou stroje ma urcité maximalni povolené
pretizeni (zrychleni) a systém omezi rychlost tak, aby nebylo piekroceno maximalni povolené pietizeni, max.
500 blokt predem.

Pro maximalni rychlost plati ((c je tthel ndvaznosti blokt a ap, je maximalni povolené zrychleni) :

am. Ts

Vi =
2.sin(a/2)

Vosmé dekadé parametru R385 se muze aktivovat korekce kritéria pfetizeni na délku bloku, pfitom pro
spravnou funkci je nutno zadat hodnotu podle pouzité délky bloku pfi nastavovani dynamického kritéria:

8. dekada R385 |0 Korekce dynamického kritéria neni aktivovéna.
1 Referencni délka blokt je 1 mm.
2 Referenéni délka blokii je 0.5 mm.
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3 Referencni délka bloku je 0.1 mm.
4 Referencni délka blokt je 0.05 mm.

Konstanta R385 plati jen v pripadé, Ze nejsou nastaveny sady pro dynamické Fizeni rychlosti
v konstantach R406 aZz R429. KdyZ jsou nastaveny sady pro dynamické Fizeni, pfevezme se hodnota
kritéria pietiZeni z prislusné sady.

(Viz Priloha A v navodu na programovani. )

R386 (DELKA BLOKU PRO NARUST RYCHLOSTI)

Parametr plati pro aktivni obalkovou rychlost.

Pokud je délka bloku mensi nez zadany limit ve strojni konstanté R386, systém zachova v ramci bloku rychlosti
vypoétené z dynamického kritéria a kritéria pfesnosti na zacatku a na konci bloku. Pokud tomu nezabrani
konstanta R395, systém zachova ptechodové rychlosti v celém bloku.

Pokud je délka bloku vétsi nez zadany limit v R386, je povolen narGst rychlosti maximalné na programovanou
rychlost a opétovny sestup rychlosti vramci jednoho bloku. Systém proto zachova piechodové rychlosti
vypoctené podle dynamického kritéria a kritéria pfesnosti jen na zac¢atku a na konci bloku. Hodnota nula v R386
povoli nartst rychlosti pro v§echny bloky.

Doporucujeme misto konstanty R386 pouZzivat ¢asovou kontrolu v konstanté R395.

(Viz Priloha A v navodu na programovani. )

R387 (POCET BLOKU PRO GRAFICKY NAHLED)

Vykresleni grafického nahledu se fidi strojni konstantou R387, kde se zadava pocet blokli pro vykresleni. Pokud
je konstanta R327 nulova, vykresli se cely program (pokud ma program napiiklad 1000000 blokt, mize tak
pokreslit celou obrazovku a tvar bude malo Citelny). Kdyz je strojni konstanta R387 nastavena napftiklad na
hodnotu 50000, vykresli se jen prvnich 50000 blokd programu. Pii stisku tlacitka ENTER se obrazovka smaze a
vykresli se dalSich 50000 blok.

(Viz Priloha A v navodu na programovani. )

R388, R389 (EXTERNi POTENCIOMETRY)

Pro systémy fady CNC8x9 — DUAL, od verze 6.027 je moznost piipojeni dvou externich potenciometri na
2 kanal jednotky CDIST-PCI. Potenciometry jsou pfipojeny stejné jako externi sériové periferie, pomoci
jednotky KLA40.

Aktivace externich potenciometri:

Nastavi se osma dekada strojni konstanty R231 na hodnotu 2. (viz strojni konstantu R231)

Nastaveni citlivosti, rozsahu, normovani a hystereze vSech potenciometrti pomoci konstant R388 a R389:

1. az 4. dekada R388 napftiklad 2400 Maximalni hodnota potenciometru vlevo. Nastavi se podle typu,
napfiklad 2400.

5. az 8. dekada R388 napftiklad 100 Minimalni hodnota potenciometru vpravo. Nastavi se podle typu,
napiiklad 100.

1. az 4. dekada R389 naptiklad 200 Hystereze pii zpracovani hodnot. Zadava se jako pomeér k sejmuté
hodnotg, naptiklad 200.

5. az 8. dekada R389 naptiklad 4096 Normovani rozsahu pro PLC program

V PLC programu je zpfistupnéno wordové pole pod nazvem EXT POTENC, kde kazdy potenciometr ma
pfifazenou hodnotu o velikosti 1 WORD.

Jednotka externich potenciometr je hlidana na pipojeni podobné jako vSechny externi periferie. Rizeni hlidani
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casové kontroly se ovlada pomoci 3. dekady strojni konstanty R331 (vypnuti 3.R331=2).

R390, R393 (ANALOGOVE VSTUPY)

Pro systémy tfady CNC8x9 od verze PLC 6.031 je moznost ptipojeni ¢ty jednotek AINPO2 pro sniméni
potenciometrd, analogovych vstupt a od verze 6.310 také tepelnych cidel.

Jednotka AINPO2 je externi sériova periferie, ktera se pfipojuje na jednotku CDISTP pomoci koaxialniho kabelu
podobné jako jednotky INOUTO7. Na kazdy kanal pro externi periferie mozno pfipojit maximalné dvé jednotky
AINPO2. Na jedné jednotce AINPO2 jsou 3 dvojice analogovych vstupt (celkem 6), které jsou samostatné
konfigurovatelné po dvojicich. Podrobni popis zapojeni a ovladani analogovych vstupii je v navodu

na programovani PLC.

jednotka AINP02 kanal na CDISTP strojni konstanta
1. jednotka AINPO2 (adresa 2-7) 1 R390
2. jednotka AINP02 (adresa 2-7) 1 R391
3. jednotka AINPO2 (adresa 2-7) 2 R392
4. jednotka AINP02 (adresa 2-7) 2 R393
Popis strojnich konstant R390 az R393:
dekada R390 — R393
hodnota |vstup vyznam
1. dekada Konfigurace pro 1. dvojici analog.vstupt (P1-P2).
0 P1,P2 Dva potenciometry.
1 P1 Jeden diferencialni analogovy vstup.
2 P2 Jeden teplomér Pt100.
3 P1, P2 Dva obycejné analogové vstupy.
2. dekada Konfigurace pro 2. dvojici analog.vstupi (P3-P4).
0 P3, P4 Dva potenciometry.
1 P3 Jeden diferencialni analogovy vstup.
2 P4 Jeden teplomér Pt100.
3 P3, P4 Dva obycejné analogové vstupy.
3. dekada Konfigurace pro 3. dvojici analog.vstupt (P5-P6).
0 P5, P6 Dva potenciometry.
1 P5 Jeden diferencialni analogovy vstup.
2 P6 Jeden teplomér Pt100.
3 PS5, P6 Dva obycejné analogové vstupy.
4. dekada 2 JP1=1 Adresa desky AINP02, nastavena propojkou JP1.
3 JP1=2 Rozsah povolenych adres pro kazdy kanal je 2 — 7.
4 JP1=3 Adresy se nesméji prekryt s adresy pouzitymi pro jiné
5 JP1 =4 externi periferie INOUTO07, AINP02).
6 JP1=5
7 JP1=6
5. dekada Ptifazeni analogové dvojice P1-P2
1-4 poten- Pritazeni 1. dvojice analog.vstupti desky (P1-P2)
ciometry |k 1. az 4. dvojice potenciometrii. Sejmuté hodnoty
(knf=0) jsou pro PLC k dispozici po normovani pomoci
strojnich konstant R388 a R389 ve wordovém poli
EXT POTENC (28A0h).
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1-8 teplomér | Pfifazeni 1. teplotniho ¢idla PT100 desky (P2)
(knf=2) k 1. az 8. Teploméru. Zpracované hodnoty ve formatu
[ 1/64000 °C ] jsou k dispozici ve double-wordovém
poli EXT T PT100 (8CAA).

1-8 analog. Ptifazeni 1. dvojice analog.vstupt desky (P1-P2)
vstupy k 1. az 8. dvojice analogovych vstupi pro PLC.
(knf=1,3) | Sejmuté hodnoty jsou pro PLC k dispozici ve
wordovém poli EXT_ANALOG (8600h).

6. dekada Ptifazeni analogové dvojice P3-P4
1-4 poten- Pritazeni 2. dvojice analog.vstupti desky (P3-P4)
ciometry |k 1. az 4. dvojice potenciometrii. Sejmuté hodnoty
(knf=0) jsou pro PLC k dispozici po normovani pomoci
strojnich konstant R388 a R389 ve wordovém poli
EXT POTENC (28A0h).
1-8 teplomér | Pfifazeni 2. teplotniho ¢idla PT100 desky (P4)
(knf=2) k 1. az 8. Teploméru. Zpracované hodnoty ve formatu
[ 1/64000 °C ] jsou k dispozici ve double-wordovém
poli EXT T PT100 (8CAA).
1-8 analog. Ptifazeni 2. dvojice analog.vstupt desky (P3-P4)
vstupy k 1. az 8. dvojice analogovych vstupi pro PLC.
(knf=1,3) | Sejmuté hodnoty jsou pro PLC k dispozici ve
wordovém poli EXT ANALOG (8600h).
7. dekada Ptifazeni analogové dvojice P5-P6

1-4 poten- Ptifazeni 3. dvojice analog.vstupt desky (P5-P6)
ciometry |k 1. az4. dvojice potenciometrti. Sejmuté hodnoty
(knf=0) jsou pro PLC k dispozici po normovani pomoci
strojnich konstant R388 a R389 ve wordovém poli
EXT POTENC (28A0h) .

1-8 teplomér | Pfifazeni 3. teplotniho ¢idla PT100 desky (P6)
(knf=2) k 1. az 8. Teplomé&ru. Zpracované hodnoty ve formatu
[ 1/64000 °C ] jsou k dispozici ve double-wordovém
poli EXT T PT100 (8CAA).

1-8 analog. Ptifazeni 3. dvojice analog.vstupt desky (P5-P6)
vstupy k 1. az 8. dvojice analogovych vstupi pro PLC.
(knf=1,3) | Sejmuté hodnoty jsou pro PLC k dispozici ve
wordovém poli EXT_ANALOG (8600h).

R394 (SYSTEMOVE SLOVO)

1. dekada

Rizeni to&itka pro pomocné ruéni rezimy bez piejizdéni a s moznou ztratou kroku. Konstanta
ma vyznam, kdyZ pro fizeni tocitka jsou pouzity rampy ( konstanta R338 nema znaménko
minus).

Rizeni togitka s moznym prejizdénim (pii prudkém todeni) ale bez ztraty kroku. Konstanta
ma vyznam, kdyZ pro fizeni toCitka jsou pouZity rampy.

2. dekada

Technologické tabulky se ptedaji do PLC jen po potvrzeni dotazu o vyslani.

Technologické tabulky se pfedaji do PLC automaticky bez dotazu po ukonceni jejich
editace.

3. dekéada

Po ptijmu technologické tabulky se na systému objevi informacni hlaseni.

Po ptijmu technologické tabulky se na systému neobjevi informacni hlaseni.
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4. dekada 0 Standard

1 Kdyz jsou v partprogramu nepohybové bloky, dal$i pfiprava se vykona az po ukonceni
predchoziho bloku. Pokud nepohybovy blok obsahuje naptiklad takové funkce pro PLC,
které pomoci polohovacich jednotek odvlecou né€které soutfadnice z programované polohy,
systém pievezme novou polohu a zesouladi programovanou miru v nasledujicich blocich.
(Jinak je nutno programovat jeden prazdni blok pro pfebrani nové polohy.) Nesmi byt
programovana funkce G23 pro plynulou jizdu

5. dekada 0 Standard

1 | Pouziva se pro zablokovani chyb inicializace externich periferii (8.25) pro nékteré starsi
verze jednotek INOUTO07, atd.

6. dekada 0 | Rychlost reakce zobrazovani pro skutecnou rychlost a pro otacky. (0=zakladni stav)

1-9 | Rizeni rychlosti reakce zobrazovani: 1-9  (1=pomalé reakce , ..., 9=rychla reakce)

7. dekada 0 | Zakladni stav

1 | Zélohovéani parametri 2D a 3D transformace (REQ BACKUP_ TRANS) viz PLC navod
“Doplnky*.

8. dekada 0 | Moznost pfimacknuti rychloposuvu v AUT jen pii volbé bloku.

+1 | Moznost pfimacknuti rychloposuvu v AUT kdykoli, i béhem obrabéni.

+2 | Pfi volbé bloku se vzdy uplatni rychloposuv

R395 (KRITERIUM CASU PRO NARUST RYCHLOSTI)

Parametr plati pro aktivni obalkovou rychlost.

Pokud je ¢as vykonu bloku mensi nez zadany limit ve strojni konstanté R395, systém zachova v ramci bloku
rychlosti vypoétené z dynamického kritéria a kritéria piesnosti na zacatku a na konci bloku. Cas se zadava
v milisekundach.

Pokud je ¢as vykonu bloku vétsi nez zadany limit v R395, je povolen narlst rychlosti maximalné na
programovanou rychlost a opétovny sestup rychlosti v ramci jednoho bloku. Systém proto zachova ptechodové
rychlosti vypocétené podle dynamického kritéria a kritéria piesnosti jen na zacatku a na konci bloku. Hodnota
nula v R395 je zakladni nastaveni na ¢as 0,5s.

Doporucujeme konstantu R386 pro délku bloku nepouzivat a nastavit ji naptiklad na hodnotu 100.000.

Pro stroje, které pouzivaji extrémné nizké rychlosti (fezéani vodnym paprskem) a musi se vzdy dosahnout
pozadovana rychlost, se kritérium ¢asu dezaktivuje zadanim znaménka minus v této konstanté.

(Viz Priloha A v navodu na programovani. )

R396 (SYSTEMOVE SLOVO)

1.dekada 0 | Standardni zadani parametrti pro ob¢ rovinné transformace 2D(1) a 2D(2)

1 | Obracené poradi zadani posunu a thlu natoceni pro transformaci 2D(1)

2 | Obracené poradi zadani posunu a thlu natoceni pro transformaci 2D(2)

3 | Obracené poradi zadani posunu a thlu natoceni pro obé transformace 2D(1) a 2D(2)
2.dekada 0 | Standardni zadani parametrti pro prostorovou transformaci 3D

1 | Obréacené poradi zadani posunu a thlu natoceni pro transformaci 3D
3.dekada 0 | Standard pro tocitko

1 | Tocitko v rezii PLC pro 1.kanal (viz PLC navod: Dodatky)

2 | Tocitko v rezii PLC pro 2.kanal (PLCTOC,...)

3 | Toc¢itko v rezii PLC pro oba kanaly
4.dekada 0 | Kolecka z PLC tocitek neobsluhuje systém (viz. PLC navod: Dodatky)

1 | Kolecko z PLC tocitka pro 1.kanal obsluhuje systém

2 | Kolecko z PLC tocitka pro 2.kanal obsluhuje systém

3 | Kolecka z obou PLC tocitek obsluhuje systém
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5.dekada

Predvolba kroku tocitka po zapnuti systému: 1 um

Piedvolba Sum

Ptedvolba 10um

Ptedvolba 50um

Predvolba 100um

O([h|W(N|—|O

Predvolba podle zapamatované hodnoty pfed vypnutim systému. Hodnota se uklada do
souboru $BKP TOC.SYS v adresafi SYSFILES.

6.dekada

Standard

Prohozeni formatid PD-PL (brusky, PLC obrazovky)

7.dekada

Standard

Vymazani programu po pienosu po siti MS-Windows

8.dekada

(=) Ll el ol fen]

Pfi volbé programu je vyfazena kontrola na pfesahy pracovnich oblasti (viz ,,Pracovni
prostor obrobku a pracovni prostor stroje®).

Pfi volbé programu je zafazen test na chybové hlaseni o pfesahu pracovniho prostoru
obrobku vzhledem k hodnotam definovanych v klicovych slovech SP1,SP2 a SP3.

Pfi volbé programu je zatfazen test na chybové hlaseni o piesahu pracovniho prostoru stroje
vzhledem k softwarovym limitnim spinactim.

Pti volbé programu jsou zafazeny ob¢ kontroly.

znaménko

standard

Zakaz kontroly na soulad zaznamu s béhem programu. Pouziva se jen ve vyjimecnich
ptipadech (konzultovat s vyrobcem).

R397 (KONTROLA A OPTIMALIZACE EKVIDISTANTY PRO POLOMEROVE
KOREKCE)

Kontrola spravnosti ekvidistanty se provadi pfi volbé programu vzdy pro 3 za sebou nasledujici pohybové bloky
se zatazenou polomérovou korekci. Chyba ekvidistanty se odvodi podle nesouhlasu uhld tecen programovanych
drah s te¢nami vypoctenych ekvidistant na obou stranach kolem prostiedniho bloku. Pfi chybé systém zahlasi
upozornéni: ,,Chyba v zadani ekvidistanty pro polomérové korekce v bloku Nxxxxxx* . Pokud neni pozadovana
optimalizace ekvidistanty, chod programu se nijak neovlivni a mozno jej odstartovat. Problematika je popsana
v ,,Navodu na programovani v kapitole : ,,Korekce néstroje.*

Pokud je pozadovana optimalizace ekvidistanty, tak se automaticky provede, pfi€emz jsou spoéteny nové
korekéni vektory pro nékteré bloky.

1.dekada

Zarazena kontrola (a moznost optimalizace) pro spravnost ekvidistanty.

Vyfazena kontrola a optimalizace pro spravnost ekvidistanty.

2. dekada

Kdyz je zatazena kontrola pro spravnost ekvidistanty (1.dekada R397=0) systém hlasi pii
chybé upozornéni s ¢islem bloku.

Blokovani hldSeni upozornéni pii vzniku chyby ekvidistanty.

3. dekada

Optimalizace ekvidistanty je zakdzana

Optimalizace ekvidistanty je povolena pfi posouzeni 3 za sebou nasledujicich
pohybovych blokti (Musi byt zafazena kontrola pro spravnost ekvidistanty, 1.dekada
R397=1).

4. dekada

(Ctyiblokova optimalizace je zakdzana.)

Optimalizace ekvidistanty je povolena pii posouzeni 4 za sebou nasledujicich
pohybovych blokli (Musi byt zafazena kontrola pro spravnost ekvidistanty, 1.dekada
R397=1, a také “tfiblokova optimalizace” 3.dekada R397=1).

5. dekada

Bez kontroly na dopliikové kruhy

Kontrola na doplikové kruhy. Pfi chybé ekvidistanty nahradi kruhovou interpolaci za
linearni

6. dekada

Zakaz zmény G41 na G42 a obracene

Moznost okamzité zmeny G41 na G42 (zacistovani pro paprsek)

F-43




Obsluha

7. dekada 0 Nahrada kruhov¢ interpolace zakdzana
1 V ptipadé, Ze nelezi koncovy bod na kruZznici, tak se kruhova interpolace nahradi linearni
interpolaci
8. dekada 0 Néhrada kruhov¢ interpolace zakdzana

V piipadé, Ze neexistuje prisecik ekvidistant, tak se kruhova interpolace nahradi linearni
interpolaci

Doporucend nastaveni:

R397 = 00000.000

Probiha jen kontrola na spravnost ekvidistanty s ptipadnym upozornénim pii chybé

R397 = 00000.001

Je zakazana kontrola a také optimalizace ekvidistanty

R397 = 00011.110

Probiha kontrola a ,,Ctyfblokova“ optimalizace ekvidistanty a kontrola na doplikové
kruhy bez hlaSeni upozornéni

R398 (SYSTEMO

VE SLOVO PRO PALICi STROJE APOD.)

1.dekada 0 standard
1 Sekvence z PLC programu pro couvani a rychlou volbu také zptisobi START.
2.dekada 0 standard
1,2,3 | Blokovani nataceni a skladani (kombinace) — nezobrazi se menu tlacitka
3.dekada 0 standard
1,2,3 | Tlacitka volby programu a volby bloku obsluhuje jen PLC program (VP=0FOh,
VB=0F1h)
4.dekada 0 standard
1 Povoli AVP (zrychleni béh programu) pro palici stroje
5.dekada 0 standard
1 Piehled programi nezobrazi pevné tvary (DIR)
7.dekada 0 standard
1 Povoli riizné rychlosti pro polohovaci jednotky pro brusky.
8.dekada 0 standard
1 Vodni paprsek

R399 (SYSTEMO

VE SLOVO PRO PALICI STROJE APOD.)

1. dekada

standard

S

Pro palici (paprsek) se ve formatu 3-kombinace ptida ,, INFO* okno

2. dekada

Neni nikdy dotaz pro nastaveni pocatku pii volbé programu.

Neni dotaz pro nastaveni pocatku pfi volbé programu, je dotaz pfi zrychlené volbé.

Je dotaz pro nastaveni pocatku pfi volbé programu, neni dotaz pii zrychlené volbé¢.

Je dotaz pro nastaveni pocatku pfi volbé programu, a je dotaz pfi zrychlené volbe¢.

3. dekéada

Interaktivni posunuti ,,G* nedeaktivuje zvoleny program

Interaktivni posunuti ,,G* deaktivuje zvoleny program

O O|WIN|—O|—|N

4. dekada

Blokovani menu tlacitek (0 — neni)

*

Blokovani tla¢itek axonometrie a perspektivy pro graficky nahled

+
[\S]

Blokovani tlacitka ,,Navrat 1 osy* pro ru¢ni pojezdy

+
N

Blokovani tlacitka edice systémovych souborti
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5. dekada 0 Blokovani menu tlacitek (0 — neni)
+1 Blokovani tladitka ,,Systém*
+2 Blokovani tlacitka ,,Zaloha CNC systému‘
+4 Blokovani tlacitka ,,Obnova CNC systému‘
6. dekada 0 Blokovani menu tlacitek (0 — neni)
+1 Blokovani tlacitka ,,Dialog*“ v editoru
+2 Blokovani tla¢itka ,,Vloz odkaz* v editoru
7. dekada 0 Standard pro volbu bloku (ptiskokové bloky).
1 Pti volbé bloku (ptiskokovy blok) bude mit vzdy linearni interpolaci.
8. dekada 0 Standard pro ndhledovou grafiku v piehledu programi
1 Nahledova grafika v ptehledu programli ma obracené poradi os (paprsek)

R400 az 405 (NASTAVENI 2. ZONY KONTROLNIHO CITACE IRCU)

Celkem 6 konstant pro kazdou servosmycku, které maji stejny vyznam jako konstanty R284 az R289. 2. zona
kontrolniho ¢itae se pouziva pro nastavované pravitka ESSA, které musi mit nastaveny typ odmétfovani
v konstanté R290 na hodnotu 4.

R406 a7z R411 (1. SADA PRO DYNAMICKE RiZENi RYCHLOSTI)

Implicitni sada parametrt, ktera je platna po zapnuti stroje, nebo se uplatni naprogramovanim funkce: G23 11

Prvni strojni konstanta sady je fidicim slovem, pfitom 1.dekada povoluje celou sadu a dalsi dekady urcuji zda u
nasledujicich polozek se jednd o piimé zadani hodnot nebo o nepfimé prostiednictvim parametrti. Dalsi dvé
konstanty urcuji parabolické a linearni zrychleni a dalsi tfi konstanty urcuji kritéria piesnosti, pfetizeni a

odstfedivého zrychleni.

dekada | hodnota popis
R406 1. dekada |0 Sady pro dynamické fizeni rychlosti nejsou pouzity. Pro nastaveni dynamiky
prubehu rychlosti plati strojni konstanty R232, R236, R384 a R385
1 Sady pro dynamické fizeni rychlosti jsou pouZity. Pro nastaveni dynamiky
prubéhu rychlosti plati strojni konstanty R406 az R457. Konstanty R232,
R236, R384 a R385 jsou neucinné.
2.dekada |0 Hodnota parabolického zrychleni P je pfimo zadana v konstanté R407.
1 Hodnota parabolického zrychleni P je v parametru, pfitom konstanta R407
obsahuje odkaz na pouzity parametr (00-94).
3. dekada |0 Hodnota linearniho zrychleni A je ptimo zadana v konstanté R408.
1 Hodnota linedrniho zrychleni A je v parametru, pfitom konstanta R408
obsahuje odkaz na pouzity parametr (00-94).
4. dekada |0 Hodnota pro kritérium piesnosti je pfimo zadana v konstanté R409.
1 Hodnota pro kritérium presnosti je zadana v parametru, pfitom konstanta
R409 obsahuje odkaz na pouzity parametr (00-94).
5.dekada |0 Hodnota pro kritérium pietizeni je pfimo zadand v konstanté R410.
1 Hodnota pro kritérium pfetizeni je zadana v parametru, pfitom konstanta R410
obsahuje odkaz na pouzity parametr (00-94).
6. dekada |0 Hodnota pro odstfedivé zrychleni na kruhu je pfimo zadand v konstanté R411.
1 Hodnota pro odstiedivé zrychleni na kruhu je zadana v parametru, pfitom

konstanta R411 obsahuje odkaz na pouzity parametr (00-94).
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R407 1. az 7.|Napt. Parabolické zrychleni (P) (pokud neni parametrické zadani). Hodnotu je
dekada 50.000 |nutno nastavit pomoci osciloskopu pro dany typ stroje. Pro bézné stroje se
hodnota pohybuje v rozsahu 10.000 (pozvolna, malé stoupani paraboly) az
150.000 (strmé, velké stoupani paraboly).
8. dekada |0 Zakladni rozsah pro zadani parabolického zrychleni
2 Rozsah zadani pro parabolické zrychleni je 100x mensi. Pouziva se pro zadani
velmi malych hodnot stoupani parabol. (Naptiklad systém pro vodni paprsek).
3 Rozsah zadani pro parabolické zrychleni je 1000x mensi (od 6.314).
R408 1. az 8.|Napt. Linearni zrychleni (A) (pokud neni parametrické zadani). Vyznam konstanty
dekada 0.600 je stejny jako u konstanty R236. Kdyz stoupani paraboly dosahne hodnoty
zadané v této konstanté, plynule se parabolicky pribéh rychlosti zméni na
linearni. Jedna se o maximalni zménu rychlosti , ktera bude pro danou sadu
povolena. Pokud bude zadana pfili§ velka hodnota vzhledem k parabolickému
zrychleni a vzhledem k maximalni rychlosti, budou navazovat na sebe jen
paraboly a linearni zrychleni se neuplatni.
(Viz Ptiloha A v ndvodu na programovani)
R409 1. az 4.|Napt. Kritérium piesnosti (pokud neni parametrické zadani).Vyznam je stejny jako
dekada 0.008 u strojni konstanty R384, ktera urcuje omezeni rychlosti na zakladé kritéria
presnosti vypocteného podle tthlu navaznosti sousednich blokii.
5. az 6.|Napf. V 5. Az 6. dekad¢ se zadava procento poklesu rychlosti pro graficky nahled.
dekada 20 (Viz Piiloha A v navodu na programovani)
R410 1. az 7.|Napt. Kritérium pretiZeni (pokud neni parametrické zadani).Vyznam je stejny jako
dekada 10.000 | u strojni konstanty R385, kterd uruje omezeni rychlosti na zakladé kritéria
pfetizeni vypocteného podle thlu navaznosti sousednich bloku.
(Viz Piiloha A v navodu na programovani)
8. dekada |1,2,3,4 |Korekce kritéria pretizeni na aktualni délku bloku, podobné jako u R385.
(Viz Piiloha A v navodu na programovani)
R411 1. az 7.|Napt. Kritérium odstiedivého zrychleni pro kruhovou interpolaci (pokud neni
dekada 200.000 |parametrické zadani). Star§i zplsob zadani v procentech Umeérnosti
k odmocniné poloméru, kdyz 8. dekada konstanty je nulova. Vyznam zadani je
stejny jako u konstanty R232, horni ¢tyfi dekady (dynamické kritérium)
Napf. Novéjsi zptisob zadani pomoci odstfedivého zrychleni, kdyz 8. dekada
4.000 konstanty je nastavena na hodnotu 1. Zadava se maximaln¢ povolena hodnota
odstfedivého zrychleni na kruhu v mm.s”. Pro lepdi nastavovani se zadava
hodnota zvétsend 10x.
8. dekada |0 Starsi zptisob zadani v procentech timérnosti k odmocniné poloméru (R232).
1 Novéjsi zplsob zaddni pomoci odstfedivého zrychleni.

R412 a7 R417 (2. SADA PRO DYNAMICKE RiZENi RYCHLOSTI)

Sada parametrd, ktera se uplatni po naprogramovanim funkce: G23 12 nebo z PLC programu nastavenim buiiky
DYNAM_SET na hodnotu 1.

R412 Ridici slovo pro 2. sadu parametrti fizeni rychlosti.

R413 P - parabolické zrychleni.

R414 A — linearni zrychleni.

R415 Kritérium piesnosti

R416 Kritérium pfetizeni

R417 Kritérium odstedivého zrychleni pro kruhovou interpolaci

Vyznam parametrii pro 2. sadu parametrt je stejny jako pro 1.sadu.

Pokud 1.dekada konstanty R412 je nulova (sada neni povolena) pouzije se 1. sada parametri R406 az R411.
V piipadé, ze néktery parametr sady nebude nastaven (bude mit nulovou hodnotu), také se pouzije odpovidajici
parametr z 1.sady.
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R418 a7 R423 (3. SADA PRO DYNAMICKE RiZENi RYCHLOSTI)

Sada parametri, ktera se uplatni po naprogramovanim funkce: G23 I3 nebo z PLC programu nastavenim buiky
DYNAM_SET na hodnotu 2.

R418 Ridici slovo pro 3. sadu parametrii fizeni rychlosti.

R419 P - parabolické zrychleni.

R420 A — linedrni zrychleni.

R421 Kritérium piesnosti
R422 Kritérium pfetizeni
R423 Kritérium odstfedivého zrychleni pro kruhovou interpolaci

Vyznam parametrti pro 3. sadu parametru je stejny jako pro 1.sadu.

Pokud 1.dekada konstanty R418 je nulova (sada neni povolena), pouZzije se 1. sada parametri R406 az R411.
V piipadé€, ze néktery parametr sady nebude nastaven (bude mit nulovou hodnotu), také se pouzije odpovidajici
parametr z 1.sady.

R424 a7 R429 (4. SADA PRO DYNAMICKE RiZENi RYCHLOSTI)

Sada parametrd, ktera se uplatni po naprogramovanim funkce: G23 14 nebo z PLC programu nastavenim buiiky
DYNAM_SET na hodnotu 3.

R424 Ridici slovo pro 4. sadu parametrii Fizeni rychlosti.

R425 P - parabolické zrychleni.

R426 A — linearni zrychleni.

R427 Kritérium presnosti
R428 Kritérium pfetizeni
R429 Kritérium odstfedivého zrychleni pro kruhovou interpolaci

Vyznam parametrii pro 4. sadu parametrt je stejny jako pro 1.sadu.
Pokud 1.dekada konstanty R424 je nulova (sada neni povolena), pouzije se 1. sada parametri R406 az R411.

V piipadé, ze néktery parametr sady nebude nastaven (bude mit nulovou hodnotu), také se pouzije odpovidajici
parametr z 1.sady.

R430 a7 R432 (SADA PRO DYNAMICKE RIZENi RYCHLOSTI PRO
RYCHLOPOSUYV)

Sada parametrt, ktera se automaticky uplatni, kdyz je programovan rychloposuv: GO0 nebo pfi stopu.

R430 Ridici slovo pro sadu parametrii fizeni rychlosti pro GO0 a pro STOP.

R431 P - parabolické zrychleni.

R432 A — linedrni zrychleni.

Vyznam parametrii pro 4. sadu parametr je stejny jako pro 1.sadu.

Pokud 1.dekada konstanty R430 je nulova (sada neni povolena) pouzije se 1. sada parametrd R406 az R408.
V piipadé, ze néktery parametr sady nebude nastaven (bude mit nulovou hodnotu), také se pouzije odpovidajici
parametr z 1.sady.

F-47



Obsluha

R437 (NASTAVENI PRO GRAFICKY NAHLED PARTPROGRAMU)

Od verze panelu 40.34 (1.3.2004) je v systémech CNCS8x9 zaclenéna nova grafika s moznosti tfirozmérného
zobrazeni partprogramu, nataceni v prostoru, grafického projizdéni programu s moznosti volby bloku, s analyzou
stavu plynulé jizdy apod.

Dekada | Hodnota | Popis

1. Defaultni nastaveni = pro frézy perspektiva, pro soustruhy a palici stroje primét
Pramét

Axonometrie

Perspektiva

Defaultni nastaveni = zobrazeni v¢etné polomérové korekce
Zobrazeni bez korekci

Zobrazeni s polomérovou korekci

Zobrazeni s délkovou korekei

Zobrazeni s polomérovou i délkovou korekei

OS|R|WIN|—(O|W(IN|—O

-5 Hodnota 0 az 5 uruje smér osy Z, nutno nastavit tak, aby graficky nahled souhlasil se
skutecnosti na stroji (Smér os X a Y je nastaven pomoci 3. dekady R98)

4. 0 Standard pro dialogovou grafiku
2,3,... Stejny vyznam jako 3.dekada R98, ale plati jen pro dialogovou grafiku

6 0 »Standard pro frézy a soustruhy*
e aktivni test pro piesah pracovni oblasti obrobku podle kli¢ovych slov SP1,SP2 a
SP3 (ptesah se vykresli Cervenou barvou)
e  aktivni test pro piesah pracovni oblasti stroje na softwarové limitni spinace
(pfesah se vykresli tyrkysovou barvou)
»Standard pro palici stroje a paprsek
e aktivni test pro piesah pracovni oblasti obrobku na softwarové limitni spinace
(stroj bez délkovych korekei, ptesah se vykresli cervenou barvou)
1 e  Testy pro piesah obou pracovnich oblasti jsou zakazany
2 e aktivni test pro piesah pracovni oblasti obrobku podle kli¢ovych slov SP1,SP2 a
SP3 (ptesah se vykresli Cervenou barvou)
e  aktivni test pro piesah pracovni oblasti stroje na softwarové limitni spinace
(presah se vykresli tyrkysovou barvou)
3 e  aktivni test pro piesah pracovni oblasti obrobku na softwarové limitni spinace
(stroj bez délkovych korekei, ptesah se vykresli cervenou barvou)

standard
Pro verzi ,,palici® a ,,paprsek se pouzije implicitn¢ prostorova grafika

Pii volbé formatu grafiky (prefixu formatu) se menu nastavi dle strojni konstanty 437
,1 Pti volb¢ formatu grafiky (prefixu formatu) se menu nastavi podle minulého stavu (pamét
nastaveni)

oo
OIN|— D

R438 (UPS SE SERIOVYM KANALEM)

Od verze software sekundarniho procesoru 6.325 je moznost zalohovani napajeni pomoci UPS se sériovym
kanalem RS232C. UPS musi pouZzivat protokol kompatibilni s protokolem firmy POWERCOM.

Na systému je UPS pfipojen na sériovy kanal COM2. Tento kanal se také pouziva pro ladéni PLC
Wintechnolem. Pro ptepinani sériového kanalu mezi Wintechnol a UPS slouzi aktivace UPS v 1.dekad¢ strojni
konstanty R438. Kdyz se nastavi aktivacni bit ve strojni konstanté R438, bude sériovy kanal COM2 piidélen pro
spojeni s UPS.

PLC program ma napiiklad k dispozici bitové proménné UPS LINEFAIL a UPS SHUTDOWN. Piesnéjsi popis
je ,,Navodu na programovani PLC — kap.18*
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1.dekada 0 | UPS neni pouZzita Aktivace UPS
1 | UPS je pouzita
2.dekada 0 |- Typ UPS
1 |UPS typu POWERCOM
5.a6.dekada |xx |Sekundy (1-59) Ptidavny ¢as pro vypnuti UPS od ptikazu z PLC
7.a8.dekada |xx |Minuty (nesmi byt 0)

R440, R457 (TEPLOTNi KOMPENZACE)

Pro systémy fady CNC8x9 od verze 40.27 a verze PLC 6.310 je moznost pouzit teplotni kompenzaci. Pro
nastaveni teplotni kompenzace slouzi vzdy 3 strojni konstanty pro jednu soufadnici:

082 strojni konstanta popis

X R440 Ridici slovo pro teplotni kompenzaci X
R441 Zacatek teplotni kompenzace
R442 Soucinitel tepelné roztaznosti [.10°]

Y R443 Ridici slovo pro teplotni kompenzaci Y
R444 Zacatek teplotni kompenzace
R445 Soucinitel tepelné roztaznosti [.10]

Z R446 Ridici slovo pro teplotni kompenzaci Z
R447 Zacatek teplotni kompenzace
R448 Soucinitel tepelné roztaznosti [. 10

4 R449 Ridici slovo pro teplotni kompenzaci 4
R450 Zacatek teplotni kompenzace
R451 Soucinitel tepelné roztaznosti |. 10

5 R452 Ridici slovo pro teplotni kompenzaci 5
R453 Zacatek teplotni kompenzace
R454 Soucinitel tepelné roztaznosti [. 109

6 R455 Ridici slovo pro teplotni kompenzaci 6
R456 Zacatek teplotni kompenzace
R457 Soucinitel tepelné roztaznosti [. 109

Ridici slovo pro

teplotni kompenzaci

dekada hodnota popis
1. dekada Teplotni kompenzace zakazana.
1,2,..,6 Ridici osa pro teplotni kompenzaci (X=1, Y=2,...)
Pro délkovou roztaznost Sroubu se zadava stejna osa , jako je
osa kterou kompenzujeme.

2. dekada 1,2,..,8 Potadové ¢islo 1.teploméru. Zadava se poradové ¢islo v poli
EXT_T_PT100, kde je namétena teplota. Pfifazeni meétenych
teplot se nastavi ve strojnich konstantach R390-R393.

3. dekada 1,2,...8 Potadové ¢islo 2.teploméru

4. dekada 0 Teplotni roztaznost soufadnice

1 Teplotni roztaznost useku (naptiklad nastroje ...jen posun)
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Zacatek teplotni kompenzace

Zadava se mira v mikronech od nulového bodu stroje, kde je zacatek teplotni kompenzace. V tomto bod¢ je vliv
teploty na korekci miry nulovy. Od zacatku teplotni kompenzace se pocita délkova roztaznost podle vzorce:

AL = a..(Pol — Beg). AT

symbol vyznam
AL Aktudlni zména délky
Pol Aktuélni poloha vzhledem k nulovému bodu stroje
Beg Zacatek teplotni kompenzace
o Soucinitel tepelné roztaznosti
AT Aktudlni zména teploty vzhledem k 20°C

Soucinitel tepelné roztaznosti

Zadava se hodnota s ohledem na desetinou &arku v [°C™ .10°°]. Naptiklad pro ocel a=11,5.10 se zada do strojni
konstanty hodnota +00011.500.

Diagnostika teplotni kompenzace

Aktualni stavy zmény délky (aktualni stav korekce) od teplotni kompenzace mozno sledovat v double-wordovém
poli THERMKOR_X_ MIN v komunika¢ni oblasti (pamétova oblast 01):

pole poiadi adresa
THERMKOR X MIN |1 8CD6h
2 8CDAI
3 8CDEh
4 8CE2h
5 8CE6h
6 8CEAO
7 8CEEh
8 8CF2h

Aktualni stav teploty pro jednotlivé teploméry je v double-wordovém poli EXT T PT100 na adrese 8CAAh.
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R458 (ROTACNI SOURADNICE A VRETENA )

(Plati od verze sek.procesoru 6.319 a prim.procesoru 40.30)

Systém ma moznost pouzivat 2 rota¢ni soufadnice. PLC program fidi pomoci instrukci AX SPI x, od ketré
rotacni soufadnice se bude pocitat otaCkovy posuv a zavitovani. Systém pro 2 rotacni soufadnice ptizplsobi
zobrazovani v INFO-sloupci, kde se zobrazi skutecné a zadavané otacky pro ob¢ vietena

( viz. Navod k programovani PLC: Popis fizeni regulatorti pohont rota¢nich os a vieten ).

6.dekada 0 Standardni zobrazeni poctu desetinnych mist skuteénych otacek hlavniho vietene

1,2,3,9 | Pocet desetinnych mist pro zobrazeni skute¢nych otacek hlavniho vietene.
(9 .. bez desetinnych mist)

7.dekada 0 Standardni zobrazeni poctu desetinnych mist skute¢nych otacek pomocného vietene

1,2,3,9 | Pocet desetinnych mist pro zobrazeni skute¢nych otacek pomocného vietene.
(9 .. bez desetinnych mist)

8.dekada 0 Stroj ma jednu rotacni soufadnici. Systém zobrazuje skute¢né a zadavané otacky jen pro
jedno vieteno.
1 Stroj ma dveé rotacni soufadnice. Systém zobrazuje skute¢né a zadavané otacky pro obé
vietena

R460 a7 R465 (MAXIMALNI ZBYTKOVA ODCHYLKA)

Od verze sekundarniho procesoru 6.313 je mozné nastavovat maximalni odchylku pro dosazeni pozadované
polohy i pomoci stroj.konstant R460 az R465. Pokud je hodnota nékteré konstanty R460 az R465 nulova, plati
pro urceni maximalni zbytkové odchylky prislusné dekady ze strojnich konstant R06 a R07. Pokud je odchylka
polohy mensi nebo rovna zadané hodnoté (v mikronech), povazuje se pohyb za ukonceny. Kdyz néktera
z konstant obsahuje ¢islo -0.001, test na maximalni zbytkovou odchylku pro pfislusnou osu je odstaven.

konstanta | hodnota popis

R460 kladné Cislo | Maximalni zbytkové odchylka pro 1. osu (v mikrometrech)
0.000 Maximalni zbytkova odchylka pro 1.osu je urcena 1. a 2. dekddou R06
-0.001 Systém pii dojezdu netestuje maximalni odchylku pro 1.osu

R461 kladné ¢islo | Maximalni zbytkova odchylka pro 2. osu
0.000 Maximalni zbytkova odchylka pro 2.osu je urCena 3. a 4. dekddou R06
-0.001 Systém pii dojezdu netestuje maximalni odchylku pro 2.osu

R462 kladné ¢islo | Maximélni zbytkova odchylka pro 3. osu
0.000 Maximalni zbytkova odchylka pro 3.osu je urcena 5. a 6. dekddou R06
-0.001 Systém pii dojezdu netestuje maximalni odchylku pro 3.osu

R463 kladné ¢islo | Maximalni zbytkova odchylka pro 4. osu
0.000 Maximalni zbytkova odchylka pro 4.osu je urcena 1. a 2. dekddou R0O7
-0.001 Systém pii dojezdu netestuje maximalni odchylku pro 4.osu

R464 kladné ¢islo | Maximalni zbytkova odchylka pro 5. osu
0.000 Maximalni zbytkova odchylka pro 5.0su je urCena 3. a 4. dekddou R07
-0.001 Systém pii dojezdu netestuje maximalni odchylku pro 5.osu

R465 kladné ¢islo | Maximalni zbytkova odchylka pro 6. osu
0.000 Maximalni zbytkova odchylka pro 6.0su je urcena 5. a 6. dekddou R07
-0.001 Systém pii dojezdu netestuje maximalni odchylku pro 6.osu
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R466 a7 R469 (DOTYKOVA SONDA)

(Plati od verze sek.procesoru 6.320 a prim.procesoru 40.30)

Strojni konstanty R466 a R467 slouzi pro konfiguraci dotykové sondy. Strojni konstanta R466 konfiguruje
dotykovou sondu pro zachytavani polohy ve fiktivnich soufadnicich (soufadnice ve kterych se programuje a ve
kterych pracuje interpolator — viz transformace soufadného systému) a strojni konstanta R467 konfiguruje
dotykovou sondu pro zachytavani polohy v redlnych soutadnicich (soufadnice po transformaci soufadného
systému, vzhledem ke stroji). Pokud na stroji nejsou pouzity transformace souradného systému, obé konfigurace
dotykové sondy jsou stejné.

Prehled konstant pro dotykovou sondu:

R466 | Konfigurace dotykové sondy pro zachytavani polohy ve fiktivnich soufadnicich

R467 | Konfigurace dotykové sondy pro zachytavani polohy v redlnych soutadnicich

R468 | Prumér kulicky 1. dotykové sondy

R469 | Prumér kulicky 2. dotykové sondy

Konstanty R466 a R467:

1.a2. dekada | Cislo M-funkce 14.skupiny M-funkci (PB16)

3. dekada 0 = sonda je pfipojena na jednotku SU05
1 = sonda je pfipojena na rychly vstup v PLC (signal TPS IN)

5.a6. dekdda | Cislo parametru, od kterého budou po dotyku zapsany polohy sejmutych soufadnic. Systém od
zadaného parametru naplni 6 hodnot parametrii, které odpovidaji soufadnicim 1 az 6. Sejmuté
osy budou jen ty, které maji pridéleny kanal 1. az 3. (podle konstanty R17). Ostatni osy nebudou
sejmuty a v parametrech se na odpovidajicim misté zapise hodnota —0.

R470 a7 R472 (SLEDOVANI UDALOSTI SYSTEMU A PLC PROGRAMU )

(Plati od verze sek.procesoru 6.321 a prim.procesoru 40.31)

Systém zaznamenava vybrané udalosti systému a PLC programu pro servisni Gc¢ely. Pomoci zaznamu udalosti je
umoznéno sledovat naptiklad historii chyb nebo jinych pozadovanych akci. Kazda udalost je zaznamenana
s identifikaénim nazvem, struénym popisem, s pfesnym ¢asem vzniku a tfidou do které patii. Ve volbé indikace
ma systém implementovany format pro sledovani udalosti. Ve formatu je mozno prohlizet udalosti, nastavovat
filtr pro sledovani jen urcité pozadované skupiny (tfidy) udalosti a také zapsat udalosti na disk. Pokud je systém
pfipojen na sit’ Ethernet z TCP/IP protokolem, miZe zaslat aktualni stav zaznamenanych udalosti na FTP server,
ktery je urCeny pro servisni ucely.

PLC program ma moznost vysilat do zdznamu udalosti textové zpravy. Pfi vhodném nastaveni filtru pro
sledovani udalosti tak vlastn¢ vznikne jednoduchy PLC terminal.

Podrobné je tato problematika popsana v ,Navodu k programovani PLC — Chybova hlaseni, varovani a
informacni hlaseni z PLC programu* a v ,,Pfiloze N — udalosti systému a PLC programu*.
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R470 - Rizeni zapisu udalosti na disk

1.az5.dekada |0

Pocet zdznaml udélosti na disk neni omezen. Maximalné se zapiSe 32000
zdznamu.

1-32000 | Pocet zaznamt udalosti na disk je omezen podle zadaného Cisla

7. dekada 0 Udalosti se automaticky zapiSou po chybé preruseni komunikace (9.13) do 10
sekund na disk (Je potieba pockat 10 vtefin do vypnuti systému)
1 Udalosti se po chybé preruseni komunikace nezapiSou na disk
8. dekada 0 Zaznamy udalosti se automaticky nezapisuji na disk.
1 Pii fizeném vypnuti systému (signal REQ _CLOSE_ALL zPLC programu) se

udalosti automaticky zapiSou na disk.

R471 - Modifikace zaznamu udalosti

1. dekada 0 Bézné stisky tlacitek se do zdznamu uddlosti nezaznamenavaji
1 Vsechny stisky tlacitek se do zaznamu udalosti zaznamenavaji

2. dekada 0 Zmény procenta F a procenta S se do zdznamu uddlosti zaznamenavaji
1 Zmény procenta F a procenta S se do zdznamu udalosti nezaznamenavaji

3. dekada 0 Vykonavani instrukce AX SPI x z PLC programu se do zdznamu udélosti zaznamena
1

Vykonavani instrukce AX SPI x z PLC programu se do zdznamu udélosti nezaznamena

R472 — Nastaveni filtru pro prohliZeni udalosti

1.a2.dekada |00 1. filtr pfednastaven na hodnoty 2 6 .... Systémové chyby v prim. a sek.procesoru
Xy Vlastni volba 1. filtru
3.a4.dekada |00 2. filtr pfednastaven na hodnoty 0 8.... PLC chyby a PLC informacni hlaSeni
Xy Vlastni volba 2. filtru
5.a6.dekada |00 3. filtr prednastaven na hodnoty 7 8.... PLC chyby a PLC textové zpravy
Xy Vlastni volba 3. filtru
7.a8. dekdda | 00 4. filtr pfednastaven na hodnoty 0 0.... Bez filtru
Xy Vlastni volba 4. filtru

Piehled skupin (tiFid) udalosti:

trida

Popis ti'idy udalosti

Udalosti systémové ¢asti v primarnim procesoru

Udélosti systémovych chyb a hlaSeni v primarnim procesoru

Udélosti prace s partprogramy v primarnim procesoru

Udalosti systémové Casti v sekundarnim procesoru

Udalosti systémovych chyb v sekundarnim procesoru

Udalosti PLC programu

R [QA[N| N |W || —

Udalosti chyb a hlaseni z PLC programu
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R474 a R475 (DIGITALNI POHON RiZENY SLM TECHNOLOGII )

Kazda dekada konstant R474 a R475 je pofadovym ¢islem kanalu pro vstupy a vystupy servosmycky a urcuje,
zda bude pfipojen digitalni pohon fizeny SLM technologii ( pohon Control Techniques). Na jedné desce SUOS
jsou Ctyfi soutadnice, z nichZ prvni technologii SLM vyuzivat nemize. Dalsi tfi musi byt nastaveny shodné — bud’
SLM, nebo ne. Jednotka SUOS musi mit specialni piidavnou desticku SUO5SL.

Pfed nastavenim této konstanty na hodnotu 1, je nutné nastavit v pohonu MAX parametr 11.66 ,tost mode
enable* na hodnotu 0 a trvale jej ulozit.

Kazda dekada konstant 0 Rizeni analogovym nebo pulsnim vystupem

R474, R475 1 SLM technologie

R476 a R477 (CISLICOVY FILTR PRO SNiMANi CIDLA IRC)

Kazda dekada konstant R476 a R477 je pofadovym ¢islem kanalu pro snimani ¢idla IRC a urcuje, zda bude mit
prislusny kanal zapojen na vstupu cislicovy filtr pro potlaceni impulsnich poruch. Tento filtr vSak snizuje
maximalni vstupni frekvenci 6x, takze maximalni vstupni frekvence je misto pivodnich 500kHz (2 miliony
inkrementri/sec) pouze 83 kHz.

Kazda dekada konstant 0 Filtr neni aktivni

R476,R4775 1 Filtr je zafazen

R478 a R479 (SNIZENIi CITLIVOSTI HLIDANi ZKRATU CIDLA IRC)

Kazda dekada konstant R478 a R479 je pofadovym ¢islem kanalu pro snimani ¢idla IRC a urcuje, zda bude mit
prislusny kanal zapnut snizeni citlivosti hlidani zkratu nebo preruseni vodic¢ snimace IRC. Tato konstanta je
urCena pro snimace vybavené budi¢i linky, které maji pfi log.0 na vystupu vice nez 0,5V (vystupy pohoni
Kollmorgen). Pokud by se pouZila na standardni snimace, zptisobi, Ze ochrana zjisti chybu az pfi pretrzeni dvou
vodi¢a.

Kazda dekada konstant 0 Plna citlivost hlidani

R478, R4779 1 Snizena citlivost hlidani

R480 az R543 (P,I,D SLOZKY REGULATORU RYCHLOSTI PRO SLM POHONY)

Celkem 64 konstant seskupenych po ctvericich. Kazda ctvefice konstant nastavuje parametry rychlostniho
regulatoru pro jeden SLM pohon, ktery nalezi jednomu ze Sestnacti kanald. Nastavené hodnoty se pro pfislusny
kanal uplatni jen v ptipadé€, ze je zafazen pohon se SLM technologii pomoci konstant R474 a R475. Jednotka
SUO5 musi mit specialni pfidavnou desticku SUOSSL.

Kazdy parametr se nastavuje s platnou desetinou teckou a v 8.dekadé urcuje nasobici koeficient. Néasobici
koeficient je uréeny hodnotou 10*, kde x je ¢islo v 8.dekddé konstant véetné znaménka.
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8. dekada konstant R480 aZ R543 je nasobici koeficient:

8. dekada Naisobici koeficient 10"
0

1 * 10

2 *100

-1 *1/10

-2 *1/100

Vyznam &tvefice parametrii pro nastaveni rychlostniho regulitoru SLM pohonu:

Parametr (c=0,1,2..) hodnota Vyznam pro rychlostni PID regulitor
1. parametr (R480+4c¢) -10000.114=0.0114 | Kp ... proporcionalni zesileni PID reg.
2. parametr (R481+4c) 3.750 Ki ... integracni konstanta PID reg.

3. parametr (R482+4c) 0.000 Kd ... deriva¢ni konstanta PID reg.

4. parametr (R483+4c¢) 1000.000 Fc ... mezni frekvence regulatoru

Piirazeni SLM pohonii k jednotlivym kanaliim:

Ctvefice parametrii Dekada R474,475 | vyznam

R480-R483 1.dekdda R474=1 1.kanal (E1, Ul) ... nepouZit
R484-R487 2.dekdda R474=1 2 kanal (E2, U2)

R488-R491 3.dekdda R474=1 3 .kanal (E3, U3)

R546 a7 R551 (RYCHLOST PO NAJEZDU NA REF.SPINAC PRO SLM POHON)

Celkem 6 konstant, ve kterych se nastavuje rychlost najezdu do reference po pfichodu referencniho spinace pro
SLM pohon. Kazda konstanta pfislusi jedné servosmycce. Parametry se uplatni jen tehdy, kdyZ bude nastaven typ
odmétovani ve strojni konstanté R290 v pfislusné dekadé na hodnotu 5 (SLM pohon).

Dekada

hodnota

vyznam

1. az 6. dekada

0 = Default hodnota 500

Rychlost po najezdu na ref.spina¢ [mm/min]

XXX

7. a 8. dekada

0= Default hodnota 30

Limit pro zpomaleni

Yy

R552 (RiZENI CHYB V KOMUNIKACI SE SLM POHONY)

1. azZ 4. dekada konstanty R552 nastavuji pfipustny pocet chyb v komunikaci pro SLM pohony. Kazda dekada
slouzi pro nastaveni pro jednu desku SUO5 (s piidavnou destickou SUOSSL). Cislo nastavené v kazdé dekads
znamend pocet chyb v komunikaci se SLM pohonem po sobé, které zplisobi zastaveni jizdy. Hodnota O je
defaultni nastaveni pro 3 chyby.

8. dekada konstanty R552 se nastavi na hodnotu 1 v piipadé, ze SLM osy se zapinaji pozdé&ji. PLC program musi
pomoci bajtové buiiky SLM_POWER fidit test na chyby SLM osy. KdyZ je bunka nastavena na hodnotu 0, tak
je zékaz testovani chyb SLM osy. Pro zafazeni testu je potieba buiku SLM_POWER nastavit na hodnotu 1.
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R560 a%z R562 (KRUHOVE KODOVANE ODMEROVANI)

Pro jednu servosmycku slouzi 4 dekady, ve kterych se nastavuje pocet nulovych pulsii u kodovaného kruhového
IRCu (typ Heidenhaim). Cislo by mé&lo byt sudé. Pro kédované odméfovani je potieba dale nastavit piislusnou
dekadu R290 na hodnotu 1, konstantu R16 a ptislusnou dekaddu konstanty R324.

R570 (PALICi STROJE — POVOLENI COUVANI)

Pro palici stroje je umoznéno ovlivnit test pro povoleni couvani. Couvani mize byt zakazano, kdyZ je blok
stopnut velmi blizko zacatku nebo konci bloku. V 1. az 5. dekadé se nastavuje rozdil tthlu pro kruhovou
interpolaci, kdy je povoleno couvani. KdyZz je rozdil uhlu mensi néz nastavena hodnota, couvani je zakazano,
nebo se kruhova interpolace nahradi linearni (podle 7.dekady R570). Hodnota O je defaultni pro uhel 2000
(2 stupng).

Kdy?z je nastavena 8. dekada na hodnotu 1, nehlida se dojeti bloku pro couvani.

Kdyz je nastavena 7.dekada na hodnotu O (default) a bude uhel mensi néz limit, nehlasi se chyba ale bude
kruhova interpolace nahrazena linedrni interpolaci.

R571 (BLOKOVANI MENU TLACITEK PRO REFERENCI)

Dekada hodnota vyznam
1.dekdda | 0 Standard

1 V menu je zakazana pseudoreference
2.dekada | O Standard

1 V menu je zakazana simulace reference
3.dekada | 0 Standard

1 V menu je zakazano nulovani reference
4.dekada | 0O Zakaz tladitek X,Y,.. v pseudureferenci

1 Povoleni tladitek X,Y,.. v pseudureferenci
5.dekada | O Standard

1 V menu je zakazano tlacitko reference
6.dekada | 0 Standard

1 V menu je zakazano tlacitko skupinové reference (GROUP)

R572 — R575 (POSUN GRAFIKY)

Konstanty slouZzi pro posun grafického znazornéni drahy, ktery se fidi pomoci ,,M* funkci ze 14.skupiny:

Dekada hodnota | vyznam

1. a 2. dekada XX Cislo ,,M* funkce ze 14. skupiny pro aktivaci posunuti
3. a 4. dekéada XX Cislo ,,M* funkce ze 14. skupiny pro zruieni posunuti
5.az7.dekada | xxx Cislo strojni konstanty pro posun grafiky
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R576 (SYSTEMOVE SLOVO)

Dekada Hodnota | Vyznam
1. dekada 0 Standard
1 Pfi pozadavku na referenci z PLC (rychla reference, SLM-reference, CAN-BUS
reference) se nezméni obrazovka
2. dekada 0 Zobrazeni grafiky z formatu ESI v prehledu programii
1 Zobrazeni grafiky z formatu ESI v prehledu programil
2 Zrusi zobrazeni grafiky z formatu ESI v piehledu programi
3. dekéada 0 Standard
1 Volba dialogového okna pro paprsek - PTV
4.dekada 0 Standard
1,2,3 Okno pro ESI formét (maximalni, 1 {ihel, 2 Ghly)
5. dekada 0 Nebude se zobrazovat v menu tla¢itko ,,ptiskok*
1 V menu se zobrazuje tlacitko ,,pfiskok* (star$i metoda)
6. dekada 0 Standard - nezavisly posun G37 je absolutni
1 Nezavisly posun G37 je inkrementalni (vzhledem k predeslému posunuti)
7. dekada 0 Standard
1 Zalohovani stavu partprogramu (nazev, blok,..) pfi vypnuti systému
8. dekada 0 Standard
2,3 PLC obrazovka ve 2. nebo 3. sade v tfikombinaci zabere jen horni ¢ast okna.

R577 (MODIFIKACE INFO OKNA PRO PALICI A PAPRSEK)

Dekada Hodnota Vyznam

1. dekada — 1.ikona 0 Rozmér obrobku
9 Z4dné ikona
2. dekada — 2.ikona 0 Aktualni méfitko
1 Rezim TEACH-IN
9 Z4dné ikona
3. dekada — 3.ikona 0 Zrcadleni
9 Z4dné ikona
4. dekada — 4.ikona 0 Parabolické rampy
9 Z4dn4 ikona
5. dekada 0 Zobrazeni ¢asu
9 Z4dny as
6.dekada 0 Nazev souboru
9 Z4dny nazev

R578 (MODIFIKACE PRO ZJEDNODUSENE MENU)

Od softwarové verze 40.41 je moznost na systému pouzit zjednodusené menu (pro nezaSkolenou obsluhu).
Problematika zjednoduseného menu je samostatné popsana v piiloze.

Dekada Menu Hodnota Popis
1. dekada 1. tlagitko | 0 74dné menu tlagitko
1 Reference
2. dekada 2. tlagitko | 0 Z4dné menu tla¢itko
1 Prace s paméti
3. dekada 3. tlagitko | 0 Z4dné menu tlagitko
1 Rezim RUP nebo Makro
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4. dekada

4. tladitko

74dné menu tladitko

Zobrazeni ptehledu programt

Tabulkové rezimy

5. dekada

5. tla¢itko

Z4dné menu tlagitko

Reference

Tabulkové rezimy

6. dekada

6. tlacitko

Z4dné menu tlagitko

Zadani hesla pro zruSeni zjednoduseného menu

8. dekada

Celé menu

Zjednodusené menu je zakdzano

— O OIN—|O|N|—|O

Zjednodusené menu je povoleno

R579 (BLOKOVANI A NEVYKRESLENI MENU TLACITEK PRO TABULKY)

Dekada hodnota vyznam
1.dekada | 0 Standard

1 V menu je zrusena volba tabulek korekci
2.dekada | 0 Standard

1 V menu je zruSena volba tabulek posunuti
3.dekada | 0 Standard

1 V menu je zruSena volba tabulek parametrii
4.dekada | 0 Standard

1 V menu je zrusena volba tabulek strojnich konstant
5.dekada | 0 Standard

1 V menu je zruSena volba technologickych tabulek
6. dekada | 0 Standard

1 V menu je zrusena volba vSech tabulek

R580 (KONSTANTNI REZNA RYCHLOST - VERZE 2)

Novéjsi verzi konstantni fezné rychlosti (verze 2) mozno nastavit od verze software primarniho procesoru 40.44

a sekundarniho procesoru 6.369.

KRR verze 2 neni omezena na pohybové bloky a také ji mozno plng tidit z PLC programu. Systém i PLC maji
moznost omezit otacky vietene na zadanou hodnotu. KRR verze 2, je do zna¢né miry kompatibilni se starsi verzi,

ale poskytuje mnohé vlastnosti navic.

Aktivace se provede nastavenim hodnoty 1 do strojni konstanty R580. Popis je v navodu na PLC — dodatky,

v navodu na programovani (nov¢jsi verze, také v novinkach na na www.mefi.cz).

Dekada

hodnota

vyznam

1.a 2. dekada

Stars$i verze konstantni fezné rychlosti

Konstantni fezna rychlost — verze 2
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R581 (PETIOSE OBRABENI)

Od verze software panelu 40.45 a verze software sekundarniho procesoru 6.372 (30.3.2005) je na systému
umoznéno tzv. pétiosé obrabéni. Pod pétiosym obrabénim se rozumi zptsob, kdy prvni tfi soufadnice urcuji
prostor obrabéni (jsou linearni) a dalsi 2 rota¢ni soufadnice naklapéji nastroj na libovolny tihel v prostoru. Déle
je znama celkova délka ramene od osového kloubu az po $picku nastroje. Tuto délku ramene miizeme chapat
jako velikost prostorové korekce.

NC program pro péetiosé obrabéni potiebuje v kazdém bloku mit informaci o prostorovém natoCeni nastroje,
kterou mu tam musi dodat CAD/CAM systém.

Pro CNC systém je pétiosé obrabéni feSené jako specialni typ prostorové transformace s dvéma pomocnymi
interpolatory pro rotacni soufadnice. Z hlediska plynulosti pohybu se pro tfi prostorové soufadnice vyuziva
dynamické fizeni rychlosti s analyzou pfistich bloki (tzv. obalkova rychlost) s parabolickym prabéhem rychlosti
(viz ptiloha A v navodu na programovani). Dva pomocné nezavislé interpolatory pro fizeni rotacnich souradnic
jsou odvozeny od hlavniho interpolatoru a aby nedochazelo k nespojitostem rychlosti a zrychleni, fidi se pomoci
aproximacnich polynomt B-SPLINE.

Presnéjsi popis pro pétiosé obrabéni j v ptiloze (nebo v novinkach na www.mefi.cz).

dekada R581 hodnota | popis

1.a2.dekada | 01-16 Poradové ¢islo souradnice pro rotacni osu odpovidajici uhlu o (Ghel generovany
pomoci J,K) ... napiiklad hodnota 05 je 5. osa V pro XYZUVW.

3.a4.dekada | 01-16 Poradové ¢islo souradnice pro rotacni osu odpovidajici thlu y (Ghel generovany
pomoci L,])

5. dekada 0 Interpolatory pro rota¢ni soufadnice jsou fizeny ptimo (bez B-SPLINE). Pii

neodpovidajicich zménach thlu vzhledem k casu trvani bloku mohou byt skokové
zmény rychlosti rotacnich os.

1 Interpolatory pro rota¢ni soufadnice jsou fizeny aproxima¢nimi polynomy
B-SPLINE. Je zabezpecena spojitost rychlosti a zrychleni i pro rota¢ni soufadnice.
6. dekada 0-7 Definice orientace jednotkového vektoru (O=standard, 1= inverzné v ose Z,..)
7. dekada 0 Systém pfi syntaktické kontrole nezatfadi preprocesorové operace pro upravu LJ,K.

Hodnoty I, J, K musi byt vynasobeny ¢islem 10000 a musi obsahovat jen 3
desetinna mista. (J1020.019 odpovida J0.1020019)

1 Systém pomoci preprocesorovych operaci pievezme polozky I,J,K na vic
desetinnych mist a vnitin€ je vynasobi ¢islem 10000, aby obsahovaly maximalné 3
desetinné mista.

8. dekada 0 Transformace pro pétiosé obrabéni je zakdzana.

1 Transformace pro pétiosé obrabéni je povolena.

R582 (PETIOSE OBRABENI — RYCHLOST NATACENI)

Konstanta R582 plati pro ,,pétiosé obrabéni* a udava rychlost nataceni rotacnich os v nepohybovych blocich.
Pétiosa transformace zptisobi odvozeny pohyb i v soufadnicich X,Y a Z.
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R583 a 584 (POCET DESETINNYCH MIST PRO SOURADNICE)

Od verze software systému 40.46 a sekundarniho procesoru 6.374 (18.4.2005) je umoznéna zména vnitiniho
inkrementu pro soufadnice systému. Zména vnitiniho inkrementu se pouziva v piipadé Ze je potieba pouzit vetsi
presnost, néz na tisiciny. Napftiklad pro programovani v palcich, nebo pro rotacni soufadnice kde je odméfovani
aZ na stotisiciny stupné.

Zména vnitiniho inkrementu umozni programovani mir spozadovanou pfesnosti (s pfislusnym poctem
desetinnych mist), zobrazeni soufadnic v pozadovaném formatu na obrazovce systému a také odpovidajici
prepocty programované rychlosti a zrychleni.

Presnéjsi popis pro zménu desetinnych mist je v piiloze (nebo v novinkach na www.mefi.cz).
Kazda dekada je pofadovym Cislem soufadnice (servosmycky) pro nastaveni poctu desetinnych mist. Maximalni

pocet os a servosmycek je 16. Nastaveni pro danou soufadnici se provede zadanim ¢isla do ptislusné dekady.
Cisla mohou nabyvat hodnoty 0,3,4,5.

hodnota popis

0,3 Standardni inkrement, soufadnice se programuji a zobrazuji s presnosti na 3 desetinna mista.
Rozsah zadani je +/-69999.999

4 Souradnice se programuji a také zobrazuji s pfesnosti na 4 desetinnd mista. Rozsah zadani
hodnot je +/-6999.9999.

5 Souradnice se programuji a také zobrazuji s presnosti na 5 desetinnych mist. Rozsah zadani
hodnot je +/-699.99999.

R585 a 586 (POCET DESETINNYCH MIiST PRO DIFERENCE)

Od verze software systému 40.46 a sekundarniho procesoru 6.374 (18.4.2005) je umoznéna zména vnitiniho
inkrementu pro soutadnice a diference systému (viz R583, 584).

Kazda dekada je pofadovym cislem diference servosmycky pro nastaveni poctu desetinnych mist. Maximalni
podet os a servosmy¢ek je 16. Nastaveni pro danou diferenci se provede zadénim ¢&isla do piislusné dekady. Cisla
mohou nabyvat hodnoty 0,3,4,5.

hodnota Popis

0,3 Standardni inkrement, diference se zobrazuji s pfesnosti na 3 desetinnd mista.
4 Diference se zobrazuji s piesnosti na 4 desetinna mista.

5 Diference se zobrazuji s pesnosti na 5 desetinnych mist.

R587 (DRUHA KONSTANTA PREPOCTU RYCHLOSTI)
Konstanta se pouziva jen v pfipad€, Ze zména vnitiniho inkrementuj se tyka jen nékterych os.

Druha ptepoctova konstanta rychlosti R587 ma podobny vyznam jako strojni konstanta R240, ale nastavuje se
s ohledem na pozadovany vnitini inkrement soufadnic Hodnota strojni konstanty R587 souvisi s taktem
interpolatoru, ktery se nastavuje pomoci strojni konstanty R293. U popisu strojni konstanty R293 je tabulka
s moznostmi nastaveni konstant R293 a R240 (také R587). Pfi zméné vnitiniho inkrementu budou hodnoty
v konstanté R587 desetkrat nebo stokrat vetsi.

Systém automaticky pfepina pfepocet rychlosti mezi konstanty R240 a R587 podle programovanych soufadnic
v bloku. O tom, které soufadnice maji zménény vnitini inkrement a také pozaduji druhy ptfepocet rychlosti,
rozhoduje strojni konstanta R588 (viz dale).
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Maximalni rozsahy rychlosti (pro sou¢asnou verzi):

Piepocet | Pocet desetinnych mist | Max. rychlost (??/min) Odpovidi (inkr/min)*10°
1 3 99.999 99.999
<10 4 24.000 240.000
x100 5 2.400 240.000

R588 (SOURADNICE S DRUHYM PREPOCTEM RYCHLOSTI)

Konstanta se pouziva jen v piipad€, Ze zména vnitfniho inkrementuj se tyka jen nékterych os.

Systém automaticky pfepina pfepocet rychlosti mezi konstanty R240 a R587 podle programovanych soufadnic
v bloku. O tom, které soufadnice maji zménény vnitini inkrement a také pozaduji druhy pfepocet rychlosti,
rozhoduje strojni konstanta R588.

Kazda dekada je pofadovym ¢islem soufadnice pro nastaveni pozadavku piepnuti pfepoctové konstanty rychlosti.
S pfepnutim pfepoctové konstanty rychlosti se také prepoctou zadané rychlosti pro rychloposuv a vSechny
hodnoty zrychleni. K pfepnuti pfepoctové konstanty rychlosti dojde jen v piipadé€, Ze v bloku nejsou najednou
programovany osy, které vyzaduji riznou pfepoctovou konstantu.

hodnota Popis

0 Soufadnice nemd zménény vnitini inkrement. Pfepocet rychlosti je uren podle strojni
konstanty R240.

1 Soufadnice ma zménény vnitini inkrement. Pfepocet rychlosti je uren podle strojni
konstanty R587.

R589 (AUTOMATICKE PREPINANI SADY PRO RiZENi RYCHLOSTI)

Konstanta plati jen pro fizeni rychlosti s parabolickym pribé¢hem (2.dekdda R338 = 2). Systém automaticky
prepina sady parametrii pro dynamické fizeni rychlosti podle programovanych soufadnic v bloku (1.sada = R406-
R411, 2.sada = R412-R417, ...). O tom, které soufadnice maji mit zménénou sadu parametrii rozhoduje strojni
konstanta R589. Vhodné pouziti je naptiklad u rotacnich soufadnic.

Kazda dekada je pofadovym c¢islem soufadnice pro nastaveni pozadavku piepnuti sady parametru.

hodnota popis

0, (1) zakladni stav, je nastavena 1.sada parametrli pro dynamické fizeni rychlosti
2 pro soufadnici se pozaduje 2. sada parametrii

3 pro soufadnici se pozaduje 3. sada parametrii

4 pro soufadnici se pozaduje 4. sada parametrQ
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R590 (NASTAVENI CAN-BUSU PRO POHONY - ,,CAN1%)

Zakladni nastaveni pro CAN-BUS (viz Navod na PLC — Nastaveni parametrti pohond..):

Dekada Hodnota Popis Doporué.hodnota
1. a 2. dekada 0 CAN-BUS pro pohony zakazan 1
1 CAN-BUS pro pohony povolen
3. a4. dekéada 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* 3
1 Hardware pro CAN-BUS: ,,PCAN PCI 1 .kanal*
2 Hardware pro CAN-BUS: ,,PCAN PCI 2 kanal“
3 CAN-BUS: ,, TEDIA MCAN PCI 1.kanal*“
4 CAN-BUS: ,, TEDIA MCAN PCI 2.kanal*“
7. a8. dekada 0 Obsluha CAN-BUSu po % ms 0
1 Obsluha CAN-BUSu po %2 ms
2 Obsluha CAN-BUSu po 1 ms

R591 (PORT PRO CAN-BUS)

Pro CAN-BUS, ktery je pfipojen pomoci Dongle ptes paralelni port, se zadava jeho adresa (neplati pro PCI):
(viz Navod na PLC — Nastaveni parametrti pohont..)

Dekada Hodnota Popis Doporuc.hodnota
1. az 8. dekada 0 Adresa portu je nastavena default na hodnotu: 0 nebo 888
378h = 888d = LPT1

XXX Adresa portu dekadicky
R592 (ACCEPTANCE CODE PRO CAN-BUS)
Zadava se pro CAN-BUSov¢ sité, kde je mozny vyskyt vicero nezavislych komunikaci.
(viz Navod na PLC — Nastaveni parametrti pohont..)
Dekada Hodnota Popis Doporuc.hodnota
1. az 8. dekada 0 Default hodnota 0 (bez omezeni) 0

XXX Acceptance code dekadicky
R593 (ACCEPTANCE MASK PRO CAN-BUYS)
Zadava se pro CAN-BUSov¢ sité, kde je mozny vyskyt vicero nezavislych komunikaci.
Dekada Hodnota Popis Doporuc.hodnota
1. az 8. dekada 0 Default hodnota 7FFh = 2047 (bez omezeni, 11 bit ID) | 0 nebo 2047

XXX Acceptance mask dekadicky
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R594 a R595 (VYSTUP NA CAN-BUS POHONY ,,SPEED CONTROL¥)

Kazda dekada je poradovym ¢islem kandlu pro fizeni vystupd na pohony. Maximalni pocet vystupnich kanali
je 16. Nastaveni pro dany kanal se provede zadanim ¢isla 0 nebi 1 do pfislusné dekady.

Hodnota piislusné dekady | Popis

0 Vystupni kanal je pfifazen na jednotku SUO5 (analogovy nebo pulsni)
+1 Vystupni kanal je pfifazen na CAN-BUS

+2 Odmeérovani servosmycky z CAN-BUS

R596 a 597 (,, VENDOR ID* A ,,DEVICE ID*“ PRO PCI-CAN)

Zadava se typ vyrobce a typ zafizeni pro karty PCI-CAN (dekadicky).
(viz Navod na PLC — Nastaveni parametrti pohont..)

Konstanta Hodnota Popis Doporuc.hodnota
R596 0 Default hodnota pro ,,vendor PCAN ID=1Ch* | 0
,,vendor MCAN ID=1760h*
XXX ,,vendor ID*“ dekadicky
R597 0 Default hodnota pro ,,device PCAN ID =1 0
,,device MCAN ID = 8400h, 8403h*
XXX ,device ID“ dekadicky

R598 (TYP POHONU A MODIFIKACE)

Konstanta R598 slouzi na definovani typu pohonu pfipojeného na CAN-BUS.

Dekada Hodnota Pohon
1. a 2. dekada 0 Kollmorgen SERVOSTAR tady 400,600
1 Maxon — Epos
2 TGA-24
3 Berger — Lahr CPD17
4 Control Techniques — Unidrive
5 Control Techniques — Unidrive SP, inicializace z PLC
6 Control Techniques — Unidrive SP, inicializace pfi startu systému
7 TGPower
3. az 6. dekada XXX Viz déle
7. dekada 0,1,2,.. Pocet milisekund pro vyslani SYNC (0,1 odpovidd 1ms)
8.dekada 0 Smér se nastavuje pfimo v pohonu (8.dekdda R00-ROS5 je nelcinnd)
1 Smér se nastavuje pomoci 8. dekady konstant RO0-R05
znaménko +/- Znaménko ,— blokuje chybu TIME-OUT

3. az 6. dekada slouzi na specifickou modifikaci pro jednotlivé pohony. Naptiklad pro pohony Maxon je moznost
vynechani uvodni inicializace komunikace CANopen.

Pro pohony Control Techniques se ve 3. a 4. dekadé nastavuje pocet milisekund pro vysilani pulsu SYNC.
Hodnota 0 znamena, ze signal SYNC se vysila po 1 ms.

Pro kombinaci max. tfech pohonti Kollmorgen a maximalné dvou pfidavnych pohoni TGA24 se nastavi:
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Podobnou kombinaci je mozno nastavit pro pohony Berger Lahr CPD17 a ptidavné pohony IFX.

Dekada Hodnota Popis
1. a 2. dekada 0,3 Typ Kollmorgen nebo Berger Lahr CPD17
3. dekada 4 (6) ID 1.ptidavného pohonu je 4 nebo 6
4. dekada 0 2. ptidavny pohon nepfipojen
5 ID 2. ptidavného pohonu je 5
5. dekada 4) (6) ¢islo soutadnice pro 1. pfidavny pohon
6. dekada (5) ¢islo soutadnice pro 2. pfidavny pohon

R599 (PREPOCTOVY VYRAZ)

Nastaveni délitele v pfepoctovém vyrazu odméfovani.

Kdyz ,,M* je pozadovany pocet mikrometri na 1 otacku, ,k“ je odmétovaci konstanta (R26-R28,R640-R649),
, T je pocet pulsti motoru na otacku (Kollmorgen méa 2°°, Maxon podle IRCu napfiklad 5000, TGA24 m4 2'®) a
D je délitel definovany touto konstantou, tak plati:

M.216.£: T
D

Podrobné;jsi popis je v ,,Navodu na PLC — Nastaveni parametri servopohont.*
Hodnota délitele se zadava v 1. az 7. dekadé a 8. dekada je nasobitel, ktery mize byt nastaven na 0,1,2,3,-1,-2,-3.
Pokud je konstanta R599 nulova, nastavi se délitel podle konstant R780-R795, nebo defaultni hodnota 1000000.

Nasobitel (8.R599)

0 Hodnota zadand pfimo

1 Zadana hodnota se vynasobi 10

2 Zadana hodnota se vynésobi 100

3 Zadana hodnota se vynasobi 1000
-1 Zadana hodnota se vynasobi 1/10
-2 Zadana hodnota se vynasobi 1/100
-3 Zadana hodnota se vynasobi 1/1000
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R600 (HLAVNi RIDICIi KONSTANTA PRO 16 SERVOSMY CEK)
Pouziti 16 servosmycek je umoznéno od verze panelu 40.34 a verze sekundarniho procesoru 6.327

Pouzité nazvoslovi:

Systém obsahuje 6 interpolatorti oznacenych X,Y,Z,U,V,W nebo (X,Y,Z,4,5,6). Oznaceni pole Xy.

Systém obsahuje 16 servosmycek oznacenych S1,S2,..,S16 (pole Sx), které mohou byt k interpolatorim
pfipojeny.

Systém obsahuje 16 kanali odméfovacich ¢idel (IRC) oznaéenych E1,E2,...,E16 pole (Ez), které mohou byt
pouzity jako vstup odmétovani do servosmycek.

Systém obsahuje 16 vystupnich kanalti na pohony oznacenych U1,U2,...,U16 pole (Uv), které mohou byt
pouzity jako vystup ze servosmycek.

Dale popsané strojni konstanty uréuji pfifazeni interpolatord, servosmycek a jednotlivych kanalu:

Prirazeni Popis

Xy-Sx Pfifazeni servosmycky k interpolatoru (napiiklad X-S1, Z-S3,..)
Ptitazeni definuje propojeni vystupu z interpolatoru Xy (draha za takt) se zddanou hodnotou
pro konkrétni servosmy¢ku Sx .

Ez-Sx Ptifazeni kanalti odmétovacich ¢idel Ez k jednotlivym servosmyckam Sx

Sx-Uv Ptitazeni kanalii vystupti na pohony Uv k jednotlivym servosmyckam Sx

Pritazeni Xy-Sx

polohovaci
Interpolator jednotky,
o vleceni,
6 soutadnic piimé Fizeni
apod.

16 soufadnic

’,Xy“

16 servosmycek zadan4 rychlost .
Sx“ 16 kanalt
16 kandld ” e vystupti na
snimani | servosmycka . pohony
gidel IRC 1(89) . Uv«
,,EZ“ Ez-Sx e e e e 1 Sx-Uv ”
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dekada hodnota Popis
1.dekada 0 Rozsitené servosmycky jsou zakazany
R600 1 Rozsitené servosmycky jsou povoleny.
- Neplati konstanty R17 a R18.
- Neplati konstanta R96
- Neplati 5. a 8. dekada konstant RO — RS
- Neplati konstanta R290
- Neplati konstanty R298 a R299
2.dekada
3.dekada

R601 a7 R616 (ZAKLADNI KONFIGURACE PRO 16 SERVOSMY CEK)

Konstanty R601 az R616 slouzi pro nastaveni sméru odméfovani a vystupd servosmycek. Kazdé servosmycce
prislusi jedna strojni konstanta:

Pritazeni servosmycek:

Konstanta Poradové Cislo Servosmycky Index v popisu
R601 1 x=1

R602 2 x=2

R616 16 x=16

Popis jednotlivych dekad u konstant R601 az R616:

dekada hodnota Popis (x=1,2,..,16)
R601 1.dekada 0 Servosmycka Sx nepouzita
az 1 Servosmycka Sx je aktivni (obdoba ptivodni konstanty R96).

Ré616 2.a 3. dekada

Ptifazeni servosmycky k interpolatoru (propojeni Xy-Sx, napiiklad X-S1, Z-S3,..)
Pritazeni definuje propojeni vystupu z interpolatoru Xy (draha za takt) se zadanou
hodnotou pro konkrétni servosmycku Sx . PLC program ma moznost Cist a zapisovat
hodnoty pfitazeni do wordového pole SERV LINK XS.

99 Servosmycka neni ptipojena k interpolatoru. Ve wordovém poli
SERV _LINK XS je hodnota 0.
00 (*) Implicitni pfipojeni servosmy¢ky k interpolatoru (viz. nésledujici tabulku)
01,02,.., | Ptipojeni servosmycky Sx k interpolatoru Xy (1=X, 2=Y,3=Z,...)
16 Napfiklad pro 2.R602=3 je propojeno Z-S2. Ve wordovém poli
SERV_LINK XS je zadana hodnota 1,2, az 16.
4.dekada 0,1,..,5 | Slouzi pro nastaveni typu odmeétovani. Typ odméfovani ovliviiuje zptisob
kontroly na kontrolni ¢itac. Popis nastavitelnych hodnot je vysvétlen u
konstanty R290.
5.dekada 0,1 Smér snimani signalii z IRCu (obdoba v pivodni 5.dekadé R0O-R5)
6.dekada
7.dekada
8.dekada 0,1 Polarita vystupného analogového napéti pro pohony (obdoba v ptivodni
8.dekadé RO-R5)
znaménko
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Implicitni pfipojeni servosmycky k interpolatoru (*):

2. dekada strojnich konstant R601 az R616 =0

Konstanta Pripojeni Popis
2.R601=00 X - sl Implicitni pfipojeni 1.servosmycky S1 na l.interpoldtor X
2.R602=00 Y - 82 Implicitni pfipojeni 2.servosmycky S2 na 2.interpoldtor Y
2.R603=00 Z - S3 Implicitni pfipojeni 3.servosmycky S3 na 3.interpolator Z
2.R604=00 U - s4 Implicitni pfipojeni 4.servosmycky S4 na 4.interpolator U
2.R605=00 vV - 85 Implicitni pfipojeni 5.servosmycky S5 na S.interpoldtor V
2.R606=00 W - S6 Implicitni pfipojeni 6.servosmycky S6 na 6.interpolator W
2.R607-R616=00 |Xy— Sx Implicitni pfipojeni servosmycky Sx na zadani x. (pol.jednotky,
kopirovani, ptimé zadavani apod.)

R617 - R620 (PRIRAZENI KANALU ODMEROVACICH CIDEL)

Ptifazeni kanalti odmétovacich ¢idel Ez k jednotlivym servosmyckam Sx (obdoba pivodni konstanty R17)

dekada | hodnota | prirazeni Popis

R617 |1.a2. S1-El Implicitni pfifazeni 1.kanalu odmétovani E1 na I.servosmycku S1
dekada |1,.,16 S1-Ez Cislo kanalu odmétovaciho &idla (E1 a2 E16) pro 1.servosmy&ku S1
3.a4. S2-E2 Implicitni pfifazeni 2.kanalu odméfovani E2 na 2.servosmycku S2
dekada |1,.,16 S2-Ez Cislo kanalu odméfovaciho ¢&idla (E1 a2 E16) pro 2.servosmycku S2
5.a6. S3-E3 Implicitni pfifazeni 3.kanalu odméfovani E3 na 3.servosmycku S3
dekada |1,.,16 S3-Ez Cislo kanalu odmétovaciho ¢idla (E1 az E16) pro 3.servosmy¢ku S3
7.a8. S4-E4 Implicitni pfifazeni 4.kanalu odmérovani E4 na 4.servosmycku S4
dekada |1,.,16 S4-Ez Cislo kanalu odméfovaciho ¢&idla (E1 a2 E16) pro 4.servosmycku S4
dekada | hodnota | prirazeni Popis

R618 |1.a2. 0 S5-ES Implicitni pfifazeni 5.kandlu odméfovani E5 na 5.servosmycku S5
dekada |1,.,16 S5-Ez Cislo kanalu odméfovaciho &idla (E1 a2 E16) pro 5.servosmy¢ku S5
3.a4. S6-E6 Implicitni pfifazeni 6.kanalu odméfovani E6 na 6.servosmycku S6
dekada |1,.,16 S6-Ez Cislo kanalu odméfovaciho ¢idla (E1 a2 E16) pro 6.servosmyc¢ku S6
5.a6. S7-E7 Implicitni pfifazeni 7.kanalu odmétovani E7 na 7.servosmycku S7
dekada |1,.,16 S7-Ez Cislo kanalu odméfovaciho ¢&idla (E1 a2 E16) pro 7.servosmy¢ku S7
7.a8. S8-E8 Implicitni pfifazeni 8.kanalu odméfovani E8 na 8.servosmycku S8
dekada |1,.,16 S8-Ez Cislo kanalu odméfovaciho &idla (E1 a2 E16) pro 8.servosmy¢ku S8
dekada | hodnota | prirazeni Popis

R619 |1.a2. 0 S9-E9 Implicitni pfifazeni 9.kanalu odméfovani E9 na 9.servosmycku S9
dekada |1,.,16 S9-Ez Cislo kanalu odméfovaciho ¢idla (E1 a2 E16) pro 9.servosmy¢ku S9
3.a4. S10-E10 | Implicitni pfifazeni 10.kanalu odméf. E10 na 10.servosmycku S10
dekada |1,.,16 S10-Ez Cislo kanalu odmétovéni (E1 a2 E16) pro 10.servosmy¢ku S10
5.a6. S11-E11 | Implicitni pfifazeni 11.kanalu odméf. E11 na 11.servosmycku S11
dekada |1,.,16 S11-Ez Cislo kanalu odmétovéni (E1 az E16) pro 11.servosmy&ku S11
7.a8. S12-E12 | Implicitni pfifazeni 12.kanalu odméf. E12 na 12.servosmycku S12
dekdda |1,.,16 S12-Ez Cislo kanalu odméfovéni (E1 a2 E16) pro 12.servosmy&ku S12
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dekdada | hodnota | prifazeni Popis

R620 |1.a2. S13-E13 | Implicitni pfifazeni 13.kandlu odméf. E13 na 13.servosmyc¢ku S13
dekada |1,,16 S13-Ez Cislo kanalu odmétovani (E1 az E16) pro 13.servosmycku S13
3.a4. S14-E14 | Implicitni ptifazeni 14.kanalu odméf. E14 na 14.servosmycku S14
dekdda |1,,16 S14-Ez Cislo kanalu odmé&fovani (E1 az E16) pro 14.servosmy¢ku S14
5.a6. S15-E15 | Implicitni pfifazeni 15.kanalu odméf. E15 na 15.servosmycku S15
dekada |1,.,16 S15-Ez Cislo kanalu odméfovéni (E1 a2 E16) pro 15.servosmy&ku S15
7.a8. S16-E16 | Implicitni pfifazeni 16.kanalu odméf. E16 na 16.servosmycku S16
dekada |1,.,16 S16-Ez Cislo kanalu odméfovéni (E1 a2 E16) pro 16.servosmy&ku S16

R621 - R624 (PRIRAZENI KANALU VYSTUPU NA POHONY)

Pritazeni kanalti vystupti na pohony Uv k jednotlivym servosmyckam Sx (obdoba ptivodni konstanty R18).

dekdda | hodnota | prifazeni Popis

R621 |1.a2. S1-Ul Implicitni pfifazeni 1.kanalu vystupu Ul na 1.servosmycku S1
dekdda |1,.,16 S1-Uv Cislo kanalu vystupu (U1 az U16) pro 1.servosmy&ku S1
3.a4. S2-U2 Implicitni pfifazeni 2.kanalu vystupu U2 na 2.servosmycku S2
dekada |1,,16 S2-Uv Cislo kanalu vystupu (U1 az U16) pro 2.servosmyZku S2
5.a6. S3-U3 Implicitni ptifazeni 3.kanalu vystupu U3 na 3.servosmycku S3
dekada |1,,16 S3-Uv Cislo kanalu vystupu (U1 az U16) pro 3.servosmycku S3
7.a8. S4-U4 Implicitni ptitazeni 4.kanalu vystupu U4 na 4.servosmycku S4
dekada |1,,16 S4-Uv Cislo kanalu vystupu (U1 az U16) pro 4.servosmycku S4
dekdda | hodnota | prifazeni Popis

R622 |1.a2. 0 S5-US Implicitni pfifazeni 5.kanalu vystupu U5 na 5.servosmycku S5
dekdda |1,.,16 S5-Uv Cislo kanalu vystupu (U1 az U16) pro 5.servosmy&ku S5
3.a4. S6-U6 Implicitni ptitazeni 6.kanalu vystupu U6 na 6.servosmycku S6
dekada |1,,16 S6-Uv Cislo kanalu vystupu (U1 az U16) pro 6.servosmyku S6
5.a6. S7-U7 Implicitni ptifazeni 7.kanalu vystupu U7 na 7.servosmycku S7
dekada |1,,16 S7-Uv Cislo kanalu vystupu (U1 az U16) pro 7.servosmyZku S7
7.a8. S8-U8 Implicitni ptifazeni 8.kanalu vystupu U8 na 8.servosmycku S8
dekdda |1,,16 S8-Uv Cislo kanalu vystupu (U1 az U16) pro 8.servosmycku S8
dekdda | hodnota | prifazeni Popis

R623 |1.a2. 0 59-U9 Implicitni ptitazeni 9.kanalu vystupu U9 na 9.servosmycku S9
dekdda |1,.,16 S9-Uv Cislo kanalu vystupu (U1 az U16) pro 9.servosmyku S9
3.a4. S10-U10 | Implicitni ptifazeni 10.kanalu vystupu U10 na 10.servosmycku S10
dekada |1,,16 S10-Uv Cislo kanalu vystupu (U1 az U16) pro 10.servosmy&ku S10
5.a6. S11-Ul1l | Implicitni ptifazeni 11.kanalu vystupu Ul1 na 11.servosmycku S11
dekada |1,,16 S11-Uv Cislo kanalu vystupu (U1 az U16) pro 11.servosmy&ku S11
7.a8. S12-U12 | Implicitni ptifazeni 12.kanalu vystupu U12 na 12.servosmycku S12
dekdda |1,,16 S12-Uv Cislo kanalu vystupu (U1 az U16) pro 12.servosmy&ku S12
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dekdada | hodnota | prifazeni Popis

R624 |1.a2. 0 S13-U13 | Implicitni pfifazeni 13 .kanalu vystupu U13 na 13.servosmycku S13
dekdda |1,.,16 S13-Uv Cislo kanalu vystupu (U1 az U16) pro 13.servosmycku S13
3.a4. 0 S14-U14 | Implicitni pfifazeni 14.kanalu vystupu U14 na 14.servosmycku S14
dekdda |1,.,16 S14-Uv Cislo kanalu vystupu (U1 az U16) pro 14.servosmyZku S14
5.a6. 0 S15-U15 | Implicitni pfifazeni 15.kanalu vystupu U15 na 15.servosmycku S15
dekdda |1,.,16 S15-Uv Cislo kanalu vystupu (U1 az U16) pro 15.servosmycku S15
7.a8. 0 S16-U16 | Implicitni ptifazeni 16.kanalu vystupu U16 na 16.servosmycku S16
dekada |1,,16 S16-Uv Cislo kanalu vystupu (U1 az U16) pro 16.servosmy&ku S16

R625 - R629 (PROPORCIONALNI ZESILENTI)

Strojni konstanty R625 az R629 slouzi na nastaveni proporcionalniho zesileni pro servosmycky S7 az S16. Jedna
se o pokracovani strojnich konstant R271 az R273, které nastavuji proporcionalni zesileni pro servosmycky S1
az S6.

Kazdé servosmycce prislusi 4 dekady pro nastaveni zesileni. Zesileni se nastavuje v setinach, minimalni hodnota
je 00.01 a maximalni hodnota zesileni je 99.99. (viz PLC navod, kapitola 13.14: pouziti jednotek SU04, SUOS)

R625 1. az 4. dekada Zesileni pro 7. servosmycku - S7
5. az 8. dekada Zesileni pro 8. servosmyc¢ku - S8
R626 1.az 4. dekdda | Zesileni pro 9. servosmycku - S9
5.az 8. dekdda | Zesileni pro 10. servosmycku - S10
R627 1.az 4. dekdda | Zesileni pro 11. servosmycku - S11
5.az 8. dekdda | Zesileni pro 12. servosmycku - S12
R628 1.az 4. dekdda | Zesileni pro 13. servosmycku - S13
5.az 8. dekdda | Zesileni pro 14. servosmycku - S14
R629 1.az 4. dekdda | Zesileni pro 15. servosmycku - S15
5.az 8. dekdda | Zesileni pro 16. servosmycku - S16

R630 - R639 (PARAMETRY SERVOSMY CEK)

Pomoci strojnich konstant R630 az R639 se nastavuji parametry servosmycek S7 az S16. Jedna se o
pokracovani strojnich konstant R71 az R76, které nastavuji ty samé parametry pro servosmycky S1 az S6.

Vyznam jednotlivych dekad je stejny jako u konstant R71 a je popsan v ,,Navodu na programovani PLC.*
Kazda konstanta nastavuje parametry K2, K3, K4, P1 a P2 servosmycek.

R630 Nastaveni parametrti pro 7. servosmycku S7

R631 Nastaveni parametrti pro 8. servosmycku S8

R632 Nastaveni parametrti pro 9. servosmycku S9

R633 Nastaveni parametrd pro 10. servosmycku S10
R634 Nastaveni parametrd pro 11. servosmyc¢ku S11
R635 Nastaveni parametri pro 12. servosmycku S12
R636 Nastaveni parametrd pro 13. servosmycku S13
R637 Nastaveni parametri pro 14. servosmycku S14
R638 Nastaveni parametri pro 15. servosmycku S15
R639 Nastaveni parametrd pro 16. servosmycku S16
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R640 — R649 (KONSTANTY ODMEROVANI)

Konstanty R640 az R649 slouzi pro nastaveni odméfovacich konstant pro servosmycky S7 az S16. Jedna se o
pokracovani strojnich konstant R26 — R28 a R36 — R38, které slouzi pro nastaveni odmeéfovacich konstant pro
servosmycky S1 az S7. Konstanty urcuji koeficient pfepoctu mezi pulsy IRC a drahou v mikronech. Zpiisob
nastaveni je popsan u konstant R26 az R28.

R640 Konstanta odméfovani pro 7. servosmycku - S7

R641 Konstanta odmeétovani pro 8. servosmycku - S8

R642 Konstanta odmétovani pro 9. servosmycku - S9

R643 Konstanta odmétovani pro 10.servosmycku - S10
R644 Konstanta odmétovani pro 11.servosmycku - S11
R645 Konstanta odmétovani pro 12.servosmycku - S12
R646 Konstanta odmétovani pro 13.servosmycku - S13
R647 Konstanta odméfovani pro 14.servosmycku - S14
R648 Konstanta odméfovani pro 15.servosmycku - S15
R649 Konstanta odméfovani pro 16.servosmycku - S16

R650 — R659 (LIMITY PRO HLIDANI DIFERENCNICH CITACU)

Konstanty R650 az R659 slouzi pro nastaveni limiti pro hlidani dif. ¢itaci pro servosmycky S7 az S16. Jedna se
o pokracovani strojnich konstant R244 — R249, které nastavuji limity pro servosmycky S1 az S7. Zpusob
nastaveni je popsan u konstant R244 az R249.

R650 Limit dif.¢itace pro 7. servosmycku — S7

R651 Limit dif.¢itace pro 8. servosmycku — S8

R652 Limit dif.¢itaCe pro 9. servosmycku — S9

R653 Limit dif.¢itace pro 10. servosmycku — S10
R654 Limit dif.¢itaCe pro 11. servosmycku — S11
R655 Limit dif.¢itace pro 12. servosmycku — S12
R656 Limit dif.¢itace pro 13. servosmycku — S13
R657 Limit dif.¢itace pro 14. servosmycku — S14
R658 Limit dif.¢itace pro 15. servosmycku — S15
R659 Limit dif.¢itace pro 16. servosmycku — S16

R660 — R669 (NASTAVENI ZONY KONTROLNIHO CITACE )

Nastaveni kontroly odmétovani pomoci kontrolniho citace. Konstanty R660 az R669 slouzi pro nastaveni zony
kontrolniho ¢itace (pocet pulst mezi dvéma nulovymi pulsy) pro servosmycky S7 az S16. Jedna se o pokracovani
strojnich konstant R284 — R289, které nastavuji zonu pro servosmycky S1 az S7. Zplisob nastaveni je popsan u
konstant R284 az R289.

R660 Zona kontrolniho ¢itace pro 7. servosmycku — S7

R661 Zona kontrolniho ¢itace pro 8. servosmycku — S8

R662 Zona kontrolniho ¢itace pro 9. servosmycku — S9

R663 Z6na kontrolniho ¢itace pro 10. servosmycku — S10
R664 Z6na kontrolniho ¢itace pro 11. servosmycku — S11
R665 Zébna kontrolniho ¢itace pro 12. servosmycku — S12
R666 Zébna kontrolniho ¢itace pro 13. servosmycku — S13
R667 Zébna kontrolniho ¢itace pro 14. servosmycku — S14
R668 Zébna kontrolniho ¢itace pro 15. servosmycku — S15
R669 Zébna kontrolniho ¢itace pro 16. servosmycku — S16
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R670 - R679 (NASTAVENI 2.ZONY KONTROLNIHO CiTACE )

Nastaveni kontroly odméfovani u nastavovanych pravitek (ESSA). Konstanty R670 az R679 slouzi pro nastaveni
2.z6ny kontrolniho ¢itace (pocet pulsii mezi dvéma nulovymi pulsy) pro servosmycky S7 az S16. Jedna se o
pokracovani strojnich konstant R400 — R405, které nastavuji zonu pro servosmycky S1 az S7. Typ odméfovani
ve 3.dekade R601,.. musi byt nastaven na hodnotu 4.

R670 . z6na kontrolniho ¢itace pro 7. servosmycku — S7
R671 . z6na kontrolniho ¢itace pro 8. servosmycku — S8
R672 . z6na kontrolniho ¢itace pro 9. servosmycku — S9
R673 . z6na kontrolniho Citace pro 10. servosmycku — S10

R675 . z6na kontrolniho Citace pro 12. servosmycku — S12

R676 . z6na kontrolniho ¢itace pro 13. servosmycku — S13

R677 . zéna kontrolniho ¢itace pro 14. servosmycku — S14

R678 . zéna kontrolniho ¢itace pro 15. servosmyc¢ku — S15

2
2
2
2
R674 2. zéna kontrolniho ¢itace pro 11. servosmycku — S11
2
2
2
2
2

R679 . zéna kontrolniho ¢itace pro 16. servosmycku — S16

R681 - R696 (MODIFIKACE SERVOSMYCEK )

Konstanty R681 az R696 slouzi pro nastaveni riznych modifikaci servosmycek Kazdé servosmycce piislusi
jedna strojni konstanta:

dekada hodnota Popis (x=1,2,..,16)
R681 1.dekada 0 standard
az 1 Pteklenuti diferencniho ¢itace servosmycky Sx (obdoba pivodni konstanty
R696 R298).
2.dekada 0 standard
1 Ptimy vstup do diferen¢nich ¢itact z odmétovani pro servosmycku Sx
(obdoba piivodni strojni konstanty R299).
3. dekada 0,1,2 Parametr pro referenci vlecené osy pro kiizovy regulator. (1=tidici,
2=vlecend)

R700 - R715 (NASTAVENI 3.ZONY KONTROLNIHO CiTACE )

Nastaveni kontroly odméfovani u nastavovanych kodovanych pravitek (ESSA, HEIDENHAIN). Konstanty R700
az R715 slouzi pro nastaveni 3.zony kontrolniho ¢itace (pocet pulsi mezi dvéma nulovymi pulsy) pro
servosmycky S1 az S16.

R700 3. z6na kontrolniho ¢itace pro 1. servosmyc¢ku — S1
R701 3. z6na kontrolniho ¢itace pro 2. servosmycku — S2
R702 3. zdna kontrolniho itace pro 3. servosmycku — S3
R703 3. zéna kontrolniho ¢itace pro 4. servosmycku — S4
R704 3. zéna kontrolniho ¢itace pro 5. servosmycku — S5
R705 3. zéna kontrolniho ¢itace pro 6. servosmycku — S6
R706 3. zéna kontrolniho ¢itace pro 7. servosmycku — S7
R707 3. zbna kontrolniho ¢itace pro 8. servosmycku — S8
R708 3. zéna kontrolniho ¢itace pro 9. servosmycku — S9
R709 3. zbna kontrolniho ¢itace pro 10. servosmycku — S10
R710 3. zbna kontrolniho ¢itace pro 11. servosmycku — S11
R711 3. z6na kontrolniho ¢itace pro 12. servosmycku — S12
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R712 3. zbna kontrolniho ¢itace pro 13. servosmycku — S13
R713 3. zéna kontrolniho ¢itace pro 14. servosmycku — S14
R714 3. z6na kontrolniho ¢itace pro 15. servosmycku — S15
R715 3. z6na kontrolniho ¢itace pro 16. servosmycku — S16

R716 — R721 (SOFTWAROVE LIMITNI SPINACE - 4.SADA, KLADNY SMER)

Do parametrii se ve stejném poiadi soufadnic jako u R00O - RO5 zadavaji hodnoty 4.sady softwarovych limitnich
spinact (SLS) pro pojezd v kladném smyslu. Hodnoty SLS se zadavaji v mikrometrech vzhledem k nulovému
bodu stroje (NBS). Softwarové limitni spinace se vyhodnocuji po najezdu do reference.

Prepinani sad limitnich spinact fidi PLC program pomoci buiky SET SLS, jak je popsano u parametru R300:

R722 - R727 (SOFTWAROVE LIMITNI SPINACE - 4.SADA, ZAPORNY SMER)
Do parametrt se ve stejném pofadi soufadnic jako u R0OO - R05 zadavaji hodnoty 4.sady softwarovych limitnich
spinact (SLS) pro pojezd v zaporném smyslu. Hodnoty SLS se zadavaji v mikrometrech vzhledem k nulovému

bodu stroje (NBS). Softwarové limitni spinace se vyhodnocuji po najezdu do reference.

Prepinani sad limitnich spinaci fidi PLC program pomoci butiky SET_SLS, jak je popsano u parametru R300.

R730 (KRIZOVY REGULATOR PRO SERVOSMYCKY)

Pouziva se v ptipade pozadavku vleCeni os a kdyz je silnd mechanickd vazba, kterd nepfiznivé ovliviiuje
dynamiku servosmycek. Presnéjsi popis ma byt v PLC navodu v kapitole ,,Servosmycky a dynamika“.

Dekada Hodnota Popis

1.a2.dekada | 00,01,..,16 | Cislo 1. servosmycky (fidici osa)

3.a4.dekida | 00,01,..,16 | Cislo 2. servosmycky (vledena osa)

8. dekada 0,1,2,3 Cislo sady parametri k1, k2, kterd se ma nastavit pfi zapnuti systému. (0 =
regulator bude po zapnuti systému neaktivni)

R731 (KOREKCNI CLEN PRO KRiZOVY REGULATOR)

Presnéjsi popis ma byt v PLC navodu v kapitole ,,Servosmycky a dynamika“.

Dekada Hodnota Popis

1. aZ 4. dekada 1-9999 Strmost rampy pro korekéni ¢len. Korekéni Clen se aktivuje automaticky
jen pii zméné sady parametrii k1 a k2, nebo pfi zapnuti a vypnuti regulatoru

5. az 8. dekada 1-9999 Doba v milisekundach, po kterou je aktivni korekéni Elen. Poéita se od jeho
aktivace.
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R732 - R737 (PARAMETRY PRO KRiZOVY REGULATOR)

PLC program muize nastavit jednu ze 3 sad parametrd (k1 a k2) pro zesileni kiizové vazby. Parametry se
zadévaji s pfesnosti na tisiciny (desetinna tecka plati) a mohou mit i zdporné znaménko. Pro symetrické nastaveni
se doporucuje nastavit hodnoty cca 0.1 az 0.4.

Presnéjsi popis ma byt v PLC navodu v kapitole ,,Servosmycky a dynamika“.

Hodnota Popis
R732 +/- XXXXX.XXX Parametr k1 pro 1.sadu
R733 +/- XXXXX.XXX Parametr k2 pro 1.sadu
R734 +/- XXXXX.XXX Parametr k1 pro 2.sadu
R735 +/- XXXXX.XXX Parametr k2 pro 2.sadu
R736 +/- XXXXX.XXX Parametr k1 pro 3.sadu
R737 +/- XXXXX.XXX Parametr k2 pro 3.sadu

R738 (LIMITY TEPLOTY PRO 1.STUPEN)

Od softwarové verze systému 40.46 (25.4.2005) je na systémech fady DUAL s HT procesorem (zakladni deska
4PCA) umoznéno hlidani teploty systému a procesoru.

Systém zjistuje okamzitou teplotu systému (chipsetu na zakladni desce) a procesoru Pentium 4-HT. Okamzité
hodnoty teploty se pro kontrolu zobrazuji v diagnostické obrazovce Chipsetu a ECC parity, kterou je mozno
navolit pomoci tlacitka volby indikace: ,,WIN*.

Zjisténé teploty systému a procesoru se dale porovnavaji se zadanymi limitnimi teplotami pro 1. a pro 2. stupe.

e Pii prekroceni teploty nad limit 1.stupné vznikne na systému kazdych 20 vtefin informacni hlaseni.
Informacni hlaSeni se také ulozi do zdznamu udalosti (System message).

e Pii prekroceni teploty nad limit 2.stupné vznikne na systému kazdych 10 vtefin chybové hlaseni a
provede se STOP. Cislo chyby se také uloZi do zaznamu udalosti (System error).

Cisla chyb a hlageni pii piekroéeni teploty:

1.stupeni = informac¢ni hlaseni 2. stupent = chybové hlaseni + STOP
piekrodena teplota systému 74 10.47
piekroCena teplota procesoru 75 10.48
dekada R738 vyznam hodnota | popis
1. - 3. dekada | limit teploty systému — 1.stupeii 0 prednastavena hodnota 60 stupii (default)
XXX zadana teplota
4. dekada blokovéani hlidani teploty systému— | 0 hlidani teploty povoleno (default)
1.stupeil 1 hlidani zakazano
5.—7.dekada | limit teploty procesoru — 1.stupen 0 prednastavena hodnota 60 stupni (default)
XXX zadana teplota
8. dekada blokovani hlidani teploty procesoru | 0 hlidani teploty povoleno (default)
— 1.stupen 1 hlidani zakazano

V piipadé, ze jsou strojni konstanty R738 a R739 nulové, plati prednastavené (default) hodnoty. Limity teploty
pro systém a pro procesor v 1.stupni jsou 60 stupiii a ve 2.stupni jsou 70 stupii.
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R739 (LIMITY TEPLOTY PRO 2.STUPEN)

Pokracovani z R738:
dekada R739 vyznam hodnota | popis
1.—-3.dekada | limit teploty systému — 2.stupen 0 prednastavena hodnota 70 stupnii (default)
XXX zadana teplota
4. dekada blokovani hlidani teploty systému— | 0 hlidani teploty povoleno (default)
2.stupen 1 hlidani zakazano
5.—7.dekada | limit teploty procesoru — 2.stupen 0 prednastavena hodnota 70 stupni (default)
XXX zadana teplota
8. dekada blokovani hlidani teploty procesoru | 0 hlidani teploty povoleno (default)
— 2.stupent 1 hlidani zakazano

V piipadé, ze jsou strojni konstanty R738 a R739 nulové, plati prednastavené (default) hodnoty. Limity teploty
pro systém a pro procesor v 1.stupni jsou 60 stupiili a ve 2.stupni jsou 70 stupmil.

R740 — R743 (ZVYSENI SPICKOVEHO PROUDU SLM POHONU)

Celkem 4 konstanty rozdélené po 2 dekadach pro jeden pohon. Konstanta umoziuje zvySeni nebo sniZeni
$pickové hodnoty proudu motoru. Pokud je nulova, nebo neexistuje, je Spickovy proud roven dvojnasobku
proudu jmenovitého. Pokud je naptiklad 35, je Spi¢kovy proud tfiapulkrat vétsi nez jmenovity. Kazdé ose prislusi
dvojice dislic.

Pozor ! — Nastaveni této konstanty je na vlastni nebezpeci a je nutné jej konzultovat s dodavatelem motoru !

R744 — R747 (ZVYSENI SPICKOVYCH OTACEK SLM POHONU)

Konstanta umoziuje zvySeni nebo snizeni S$pickové hodnoty otacek SLM pohonu. Pokud je nulova, nebo
neexistuje, jsou Spickové otacky rovny maximalnim otackam piectenym z motoru. Pokud je naptiklad 12, jsou
$pickové otacky 1,2x vétsi nez jmenovité. Maximalni hodnota je 15 — 1,5x vétsi otacky. Kazdé ose pfislusi
dvojice dislic.

Pozor ! — Nastaveni této konstanty je na vlastni nebezpeci a je nutné jej konzultovat s dodavatelem motoru !
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R748 (MODIFIKACE PRO ZMENU VNITRNIHO INKREMENTU)

Od verze software systému 40.46 a sekundarniho procesoru 6.374 (18.4.2005) je umoznéna zména vnitiniho
inkrementu pro soufadnice systému. Zmeéna vnitiniho inkrementu se pouziva v ptipadé ze je potieba pouzit vetsi
presnost, néz na tisiciny. Napftiklad pro programovani v palcich, nebo pro rotacni soufadnice kde je odméetovani
aZ na stotisiciny stupné.

Konstanta R748 navazuje na R583-R589. Ptesnéjsi popis pro zménu desetinnych mist je v pfiloze (nebo
v novinkach na www.mefi.cz).

dekada

hod. | popis

1.dekada

Modifikace syntaktické analyzy tabulek pro hodnoty bez desetinné tecky

0

e standard: Neni zména vnitiniho inkrementu (1.R583=0). Hodnoty jsou
reprezentované stejné jako by byla desetinna tecka na konci zadané hodnoty
(ptiklad: 3 odpovida.3.000).

e zména vnitiniho inkrementu (1.R583 # 0). Hodnoty jsou reprezentovany od
nejnizs§iho fadu v zavislosti na 1.dekadé R583 ( piiklad: 3 odpovida 0.0003, nebo
0.00003).

Hodnoty jsou reprezentované stejn¢ jako by byla desetinna tecka na konci zadané hodnoty
pro vSechny piipady zmény inkrementu (pfiklad: 3 odpovida.3.000, 3.0000, 3.00000).

2.dekada

Modifikace syntaktické analyzy tabulek pro hodnoty s desetinnou teckou

standard: Pocet pozadovanych desetinnych mist se fidi podle 1. dekady R583

Syntakticka analyza tabulek je nastavena na vnitini inkrement, ktery odpovida pfesnosti na
3 desetinnd mista.

Syntakticka analyza tabulek je nastavena na vnitini inkrement, ktery odpovida pfesnosti na
4 desetinnd mista.

Syntakticka analyza tabulek je nastavena na vnitini inkrement, ktery odpovida pfesnosti na
5 desetinnych mist.

3.dekada

Modifikace vystupii na obrazovku pro zménu inkrementu

standard: Pocet zobrazovanych desetinnych mist se fidi podle 1. dekady R583.

Systém zobrazuje hodnoty s pfesnosti na 3 desetinna mista.

Systém zobrazuje hodnoty s pfesnosti na 4 desetinnd mista.

Wik |lwie

Systém zobrazuje hodnoty s pfesnosti na 5 desetinnych mist.

R749 (SYSTEMOVE SLOVO)

dekada hod. | popis
1.dekada 0 Standard pro délkové korekce
1 V dialogové grafice pro soustruhy se zadavaji primérové délkové korekce
2.dekada 0 Standard pro volbu bloku
1 Volba bloku se nepovoli, kdyZ vznikne chyba ve volbé programu
3.dekada 0 Standard pro volbu pocatku u palicich stroju (,,G*)
1 Pro pélici stroje se zadava pocatek v jednotlivych osach (podobné jako pro frézy)
2 Pro palici stroje se zadava pocatek pro osy X.Y a Z (pé€tiosé obrabéni)
4.dekada 0 Standard
1 Pro PLC obrazovky. V LD (v obrazovce vlevo dole) se nepovoli technolog.zpravy, PLC
zpravy a PLC status)
5.dekada 0 Standard pro feed-overide. Reakce procenta F na rychlost je po omezeni na maximalni
rychlost. Napfiklad pro programovanou rychlost 6000 a omezeni na kruhu 4311 a pro
procento F nastaveno na 50% je vysledna rychlost 2150.
1 Reakce procenta F je pfed testem na omezeni na maximalni rychlost. (mtze vzniknout

necitliva zona). Naptiklad pro programovanou rychlost 6000 a omezeni na kruhu 4311 a
pro procento F nastaveno na 50% je vysledna rychlost 3000.
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R750 (SYSTEMOVE SLOVO)

dekada hod. | popis
1.dekada 0 Standard
1 Menu tlacitko RUP spusti skript v souboru. Nazev souboru je uveden v CNC836.KNF
pod parametrem $112.
2.dekada 0 Povolen dialog pro rekonfiguraci systému
1 Zakazan dialog pro rekonfiguraci systému
3.dekada 0 Standard
1 Zobrazeni Casu v pravé dolni ¢asti obrazovky
4.dekada 0 Standard
1 Blokovani vypisu upravy partprogramu
5.dekada 0,xx Zpomaleni snimani otacek vietene
6.dekada 0 Standard
1 Nenuluje se funkce 2nd pro ptfechod do technolog. obrazovky
7.dekada 0 Standard
1 Zobrazeni rychlosti pro GO0 v info.sloupci, kdyZ je prave programovana
8.dekada | 0 Standard (IDE Flash disk mize byt osazen)
1 IDE Flash disk neni osazen

R751 (SYSTEMOVE SLOVO)

dekada hod. | popis

1.dekada 0 Standard

1 Tlacitka ,,Vpted™ a ,,Vzad“ jsou podminené aktivnim rezimem AUT (pro PTV).
2.dekada 0 Standard

1 Prohozeni 2. a 3. soufadnice pro brusky

R752 - R753 (ABSOLUTNIi SNIMACE PRO CAN-BUS POHONY)

Kazda dekada konstant R752 a R753 je pofadovym ¢islem soufadnice nebo servosmycky pro volbu absolutniho
odmétovani. Kdyz je hodnota ptislusné dekady nastavena na hodnotu 1, je zvoleno absolutni odméfovani. ID
pohonu se uréi v zavislosti na strojni konstanté R290. Poloha motoru vzhledem k nulovému bodu stroje se urci
pomoci konstant R754 az R759.

R754 - R759 (NULOVY BOD PRO ABSOLUTNI SNIMACE)

Kazda strojni konstanta odpovida jedné soufadnici a slouzi pro nastaveni polohy motoru vzhledem k nulovému
bodu stroje. Zadava se specialni 10 ciferny kod (Long format), ktery se zadava bez desetinné tecky a bez
znaménka a za &islem musi byt pismeno ,,.L“. Cislo uréuje polohu motoru (v inkrementech naptiklad 220 na
otacku) v misté nulového bodu stroje.

Priklad: 754: 1234567891L
Do konstant se zada dekadicky hodnota z double-wordového pole CAN POSITION 1 (CAN_POSITION 2,..),

které je umisténo na adrese A3AEh v komunikacni oblasti (pamétova oblast 1) v okamziku, kdy se nachazime
v nulovém bodg¢ stroje. Hodnotu je mozno jednoduse zjistit také pomoci programu Wintechnol.
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R760 (ZRYCHLENI PRO CAN-BUS POHONY V REFERENCI)

Strojni konstanta R760 udava zrychleni pro CAN-BUS pohony v rezimu najezdu do reference (rezim Motion
block). Pouzito napfiklad pro pohony Berger-Lahr CPD17.

R761 (KOMPENZACE PRO PETIOSE OBRABENI)

Pro nastaveni kompenzace vertikalniho ulozeni a axialniho vyoseni nastroje pti pétiosém obrabéni slouzi strojni
konstanta R761 (viz navod na pétiosé obrabéni). Pro naméfeni hodnot kompenzace se pouziva méfici sonda,
pomoci které se provedou tfi méfeni (VERTICAL 1, VERTICAL 2 a AXIAL). Prvni méfeni (VERTICAL 1) je
pouze informativni a zobrazi informace o sklonu trysky v roving, kterou nelze systémem korigovat. Na zakladé
této informace je potfeba potfebnou korekei provést mechanicky. Ptfi druhém (VERTICAL 2) a tietim (AXIAL)
meéfeni se ulozi sejmuté informace do souboru ,,COMPSAX.TXT*. Systém na zakladé téchto tdaji koriguje
nepfesnosti automaticky.

dekada hod. popis
1 0 standard

1 povolena vertikalni kompenzace (COMP 5AX VERTICAL)
2 0 standard

1 povolena axidlni kompenzace (COMP 5AX AXIAL X,Y)

R762 - R763 (OFFSETY PRO PALICi STROJE)

Strojni konstanty R762 a R763 slouZzi pro zadani posunii polohy pro palici stroje (naptiklad pro dérovacku).

R764 (POLOMEROVE KOREKCE)

Strojni konstanta R764 tadi test na délku bloku vyjezdu. Blok vyjezdu je posledni blok pied blokem ve kterém je
programovan rychloposuv. Chyba vyjezdu je, kdyz délka bloku vyjezdu je mensi nez limit, ktery je stanoven jako
procentuelni hodnota z velkosti polomérové korekce.

Dekada Hodnota Popis

1. az 3. dekada XXX Procento z velkosti polomérové korekce pro test na délku bloku
(0 =150%) vyjezdu. Hodnota 0 je dfaultni a znamend 150%.

7. dekada 0 Hlaseni o chybé vyjezdu je zakdzano
1 Povoli hlaseni o chybé vyjezdu

8.dekada 0 Test na velkost vyjezdu je zakdzan
1 Povoli test na velkost vyjezdu
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R765 (POLOMEROVE KOREKCE)

Strojni konstanta R765 tadi test na aktualni velkost korekce. Chyba velkosti korekce je, kdyz vzdalenost
priseciku ekvidistant od programované koncové miry bloku je vétsi nez limit, ktery je stanoven jako procentuelni
hodnota z velkosti polomérové korekce.

Dekada Hodnota Popis

1. az 3. dekada XXX Procento z velkosti polomérové korekce pro test na velkost korekce.
(0 =300%) Hodnota 0 je dfaultni a znamena 300%.

7. dekada 0 Hlaseni o chybé velkosti korekce je zakdzano
1 Povoli hlaseni o chybé velkosti korekce

8.dekada 0 Test na velkost korekce je zakazan
1 Povoli test na velkost korekce

R766 (FORMAT SLEDOVANI PAKETU CAN-BUS)

Strojni konstanta R766 slouzi pro fizeni diagnostického formatu pro sledovani a zadavani paketti pro CAN-BUS
periferie.

Dekada Hodnota Popis
1. dekada 0 Zaznam pakett se fidi z menu formatu
1 Zaznam paketl od startu systému
2. dekada 0 Standard
1 Zaznam paketli od startu systému s ukladanim na disk
3. dekada 0 Predvolen 1.CAN-BUS kanal pro diagnostiku
1 Predvolen 2.CAN-BUS kanal pro diagnostiku
4. dekada 0 Standard
1 Automaticka volba formatu pfi startu systému
5. dekada 0 Zaznam pakett se fidi z menu formatu
1 Automaticky start sledovani pti volbé formatu
6. dekada 0 Zakaz zapisu paketl na disk
1 Povoleni zépisu paketi na disk. Start zapisu se fidi z menu
7. dekada 0 Povoleno jen sledovani paketl
1 Povoleno i vysilani paket
2 Tetris
9 Zablokovani formatu

R767, R768 (OFFSET LASEROVEHO UKAZOVATKA)

V konstantach R767 a R768 se nastavuje posun pro laserové ukazovatko pro palici stroje
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R769 (MODIFIKACE PRO VYPIS ADRESARE A EDITOR)

Plati od verze 40.70

Dekada

Hodnota | Popis

1. dekada

Vychozi nastaveni sefazovani a vychozi nastaveni zobrazeni jmen programtl. Sefazovanim se
mysli zpusob, jak budou soubory v seznamu sefazeny. Na vybér je podle jména souboru,
podle data vytvofeni, kombinace (prvni polozka je ta, kterd byla vytvofena naposledy, zbytek
je sefazen abecedné) anebo podle jména programu.

Dale ovliviiyje, jestli se bude vypisovat jméno programu (dlouhy nazev) nebo jméno souboru.
Jméno souboru je to jméno, pod kterym je ulozen soubor na disku. Jméno programu je to
jméno, které je v programu ulozeno na fadku %¢cislo "....... , kde ...... je jménem programu.
,»Napi %1 "obrabeni“ je jménem programu obrabeni. Timto zobrazovanim lze docilit nazvu
dlouhého az 30 znaki. Pozor, takto 1ze ulozit dva riizné programy pod stejnym jménem. Dale
to umoziuje zobrazovat soubory na FTP s nazvem delS§im nez 8 znak.

zobrazuje se jméno souboru, abecedni sefazovani

zobrazuje se jméno souboru, sefazovani podle data vytvoreni

zobrazuje se jméno souboru, kombinace vytvoreni a abecedniho sefazovani

zobrazuje se jméno souboru, sefazovani abecedné podle dlouhého nazvu

zobrazuje se dlouhy nazev, sefazovani podle data vytvoreni

zobrazuje se dlouhy nazev, kombinace vytvoreni a abecedniho sefazovani

zobrazuje se dlouhy nazev, sefazovani abecedné podle dlouhého nazvu

NN N [R(WIN|—= O

zobrazuje se dlouhy nazev, sefazovani podle data vytvoreni

2. dekada

Dekada umoziuje nastavit nahled programu. Nahledy na program jsou dva a to graficky
(vykresli drahu po které se pojede) a textovy (vypiSe zacatek programu). V zakladnim
nastaveni systém rozpozna jestli je soubor na kterém je kurzor programem (vétSinou ma
pfiponu NCP) anebo je napiiklad tabulkou (pfipona REK) a podle toho zvoli nahled. Lze ale
nastavit, aby nahled na soubor byl vzdy jen textovy (i na program). Pro periferie 1ze nahled
zcela vypnout, tj. nebude ani graficky ani textovy.

Dale l1ze dekadou ovlivnit automatické hledani ptfedchoziho programu. Tato funkce je v
zakladu zapnuta. Funkci se mysli, Ze kdyZ uzivatel opusti obrazovku DIR a znovu se do ni
vrati, bude kurzor nastaven na stejny soubor. Napftiklad pokud se da volba programu a po té
se zvoli znovu DIR bude kurzor na naposledy voleném programu. Pokud se tato funkce vypne
bude DIR zadinat vzdy na prvni poloZce

0 s ndhledem, automatické nalezeni, graficky i textovy nahled

s ndhledem, automatické nalezeni, jen textovy nahled

s néhledem, vzdy prvni, graficky i textovy nahled

s ndhledem, vZzdy prvni, jen textovy nahled

bez nahledu, automatické nalezeni, graficky i textovy nahled

bez nahledu, automatické nalezeni, jen textovy nahled

bez ndhledu, vzdy prvni, graficky i textovy nahled

bez néhledu, vzdy prvni, jen textovy nahled

3. a4. dekada

OR[N |W|N|—

Urcuje nastaveni timeoutu pro FTP pfenosy a operace. Vychozi nastaveni je 5
vtetin (3. a 4. dekada je 0). Timeoutem se rozumi doba, po kterou server nemusi
odpovidat. Naptiklad pokud je velmi pfetizena sit, server nemusi systému
odpovidat na jeho dotazy delsi dobu a potom je nutné tuto dobu zvétsit. Hodnota
se zadava ve vtefinach tj. hodnotou 12 se rozumi dvandct vtefin.

ol
bl

5. dekéada

Dekada ovlada editor.

Je zde mozné zapnout automatické vkladani hlavicky. To znamena, Ze pfi vytvofeni nového
souboru(programu) se do souboru automaticky vlozi hlavicka programu. Pozor, nadpis, prvni
blok a posledni blok s funkci M30 se vlozi vzdy, tato funkce nelze vypnout.

Dekada dale ovliviiuje automatickou generaci jména programu. To funguje tak, ze pokud se
zada néjaké jméno programu (fadek %¢islo ".........) za uvozovky (napt %15 "obrabeni), tak
editor automaticky pii ukladani toto jméno (napt. obrabeni) opise jako jméno souboru.
Posledni funkci kterou dekada ovliviiuje je automatické Cislovani blokl. Uréuje vychozi
nastaveni. To znamena: jestli po spusténi editoru bude automatické ¢islovani zapnuté nebo
vypnuté.
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0 automatické Cislovani bloki, generovani jména, nevkladat hlavicku
1 automatické ¢islovani blokd, generovani jména, vkladat hlavicku
2 automatické ¢islovani bloki, bez generovani jména, nevkladat hlavicku
3 automatické ¢islovani blokd, bez generovani jména, vkladat hlavicku
4 bez Cislovani blokll, generovani jména, nevkladat hlavicku
5 bez Cislovani bloktl, generovani jména, vkladat hlavicku
6 bez Cislovani blokll, bez generovani jména, nevkladat hlavicku
7 bez Cislovani bloktl, bez generovani jména, vkladat hlavicku
6 - 8. dekada 0 Urcuyje Sitku levého okna v DIRu v pixelech. Timto oknem se mysli seznam
XX soubort a to véetné ptidavnych informaci jako je dalka ¢i ¢as. Pokud jsou tyto

dekady vynulovany je $ifka standardnich 400 pixeld. V nékterych ptipadech kdy
je zapnuté zobrazovani jmen programu(viz. 1. dekada), a tyto jména jsou pfili$
dlouhd, je zapotiebi zveétsit okno, aby se nazvy vesly na obrazovku.

R770 (NASTAVENI CAN-BUSu PRO PERIFERIE —,,CAN2%)

Zakladni nastaveni pro CAN-BUS pro vstupné-vystupni periferie:

Dekada Hodnota Popis Doporuc.hodnota
1. a 2. dekada 0 CAN-BUS pro periferie zakazan 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 mod* 4
1 Hardware pro CAN-BUS: ,,PCAN PCI 1 kanal*
2 Hardware pro CAN-BUS: ,,PCAN PCI 2.kanal*
3 CAN-BUS: ,, TEDIA MCAN PCI 1.kanal“
4 CAN-BUS: ,, TEDIA MCAN PCI 2.kanal*“
7. a 8. dekada 0 Obsluha CAN-BUSu po % ms 0
1 Obsluha CAN-BUSu po %2 ms
2 Obsluha CAN-BUSu po 1 ms

R773 (AKTIVACE PERIFERNICH JEDNOTEK CAN-BUS - INOUT08)

Systému muiZe obsahovat periferni jednotky INOUTO08, které jsou pfipojeny na CAN-BUS kanal.

dekada hod. popis

1. a 2. dekada 0,1az32 Pocet jednotek INOUTO8 ptipojenych na CAN-BUS kanal ,,CAN2*

3. a4. dekada 0 Pocet jednotek INOUTO8 pfipojenych na CAN-BUS kanal ,,CAN3“ (rezerva)
5. a 6. dekada 0 Pocet jednotek INOUTO8 pfipojenych na CAN-BUS kanal ,,CAN4“ (rezerva)
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R774 (AKTIVACE PERIFERNICH JEDNOTEK CAN-BUS - KLA50)

Systému muiiZze obsahovat periferni jednotky KLAS0 (matice tlacitek), které jsou pfipojeny na CAN-BUS kanal.

dekada hod. popis

1. a 2. dekada 0,1az32 | Pocet jednotek KLAS50 pfipojenych na CAN-BUS kanal ,, CAN2*

3. a 4. dekéada 0 Pocet jednotek KLAS50 ptipojenych na CAN-BUS kanal ,,CAN3“ (rezerva)
5. a 6. dekéada 0 Pocet jednotek KLAS50 ptipojenych na CAN-BUS kanal ,,CAN4“ (rezerva)

R775 (KONFIGURACE PRO MATICI TLACITEK CAN-BUS — KLA50)

Konfigurace pro jednotku KLAS50, zapojenou jako matice tlacitek panelu, ktera je na CAN-BUS kanalu ,,CAN2“

dekada hod. popis

1. az 4. dekada 0 NODE-ID 1.jednotky KLAS5O0 je nastaveno na 41h = 65
XX NODE-ID 1.jednotky KLA50 dekadicky

5. dekada 0 CAN-BUS kanal (0=CAN2) (rezerva)

6.dekada 0 (typ hardware ) (rezerva)

7. a 8. dekada 0 perioda vysilani SYNC pro periferie je 1 ms
XX nastaveni periody vysilani SYNC pro periferie

R776 (AKTIVACE CAN-BUS PANYLKU S TOCITKEM - TOC)

Systému muiZe obsahovat periferni jednotky KLAS0 (matice tlacitek), které jsou pfipojeny na CAN-BUS kanal.

dekada hod. popis

1. a 2. dekada 0,1,2 Pocet jednotek TOC ptipojenych na CAN-BUS kanal ,,CAN2*

3. a4. dekada 0 Pocet jednotek TOC ptipojenych na CAN-BUS kanal ,,CAN3* (rezerva)
5. a 6. dekada 0 Pocet jednotek TOC ptipojenych na CAN-BUS kanadl ,,CAN4* (rezerva)

R777 (KONFIGURACE PRO PANYLEK S TOCITKEM - TOC)

dekada hod. popis
1.a2. dekada 0 poloviéni jas displeje panylku (50)
01-99 nastaveni jasu displeje
3. dekada 0 podsviceni displeje je vypnuto
1 podsviceni displeje je zapnuto
4. dekada 0,1 zména sméru pohybu pro fizeni z panylku tocitka (+/-)
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R778 (SYSTEMOVE SLOVO)

dekada hod. popis

1. dekada 0 Zavitovani G33 fizeno nulovym pulzem
1 Zavitovani G33 fizeno uhlovym nato¢enim

2. dekada 0 Vyzaduje se reference rotacni osy pro zavitovani G33 (pro 1.R778=1)

1 Nevyzaduje se reference rotacni osy pro zavitovani G33

3. dekada 0 Modifikace programu (mnozeni, natdCeni) je zakdzana

1 Modifikace je povolena. Programy je mozné namnozit nebo natocit pomoci
menu tlacitka Modifikace. Zplisob mnozeni a natdCeni je dan nastavenim
zbylych dekad R778.

4. dekada Pfi mnozeni souboru se standardné odstrani ze zacatku a konce programu rychloposuv GO.
Tato funkce je potfebna, protoze pfi piejizdéni na dalsi tvar neni zadouci aby se naptiklad
najelo na zacatek tvaru. Funkci lze vypnout naptiklad pro frézky.

0 puvodni GO se odstrani ze zacatku i konce
1 puvodni GO se ponecha

5. dekada Pro mnoZeni je mozné nastavit sméry mnozeni. Napiiklad jestli bude fada v ose X a
sloupcem bude Y nebo jestli tomu bude naopak. Dale se nastavuje jestli pro osu X a Y se
bude mnozit doleva nebo doprava a nahoru nebo dolu.

0 smér Y+, smér X+, fadav X
1 smér Y+, smér X+, fadavY
2 smér Y+, smér X—, fadav X
3 smér Y+, smér X—, fadavyY
4 smér Y-, smér X+, fadav X
5 smér Y-, smér X+, fadav'Y
6 smér Y-, smér X-, fadav X
7 smér Y-, smér X-, fadav'yY

6. dekada Pro specialni ptipady lze tuto funkci zapnout. Jedna se o automatické vyplnéni tihlu pro
natoceni naptiklad pro palici stroje, kde se tim rozumi ,,korekce na plech®.
0 vypnuto
1 zapnuto

R779 (MODULO ODMEROVANi PRO VRETENO)

Zadava se uhel pro 1 otocku vietena pro vypocet odmérovani modulo. Hodnota 0 odpovida 360000.
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R780 — R795 (DELITEL V PREPOCTOVEM VYRAZU ODMEROVANI)
Nastaveni délitele v pfepoctovém vyrazu odméfovani.

Pro interni polohovou servosmycku :
K je odméfovaci konstanta (R26-R28,R640-R649), ,,Enc* je vstup enkoderu (IRC), ,,Inc“ je vnitini inkrement
systému ( pm) a ,,D* je délitel definovany touto konstantou, tak plati:

Enc.k = Inc
D

Pro externi polohovou servosmy¢ku (pohony CAN-BUS v ,trajectory*“ médu)

Kdyz ,,M* je pozadovany pocet mikrometrti na 1 otacku, ,,k* je odméfovaci konstanta (R26-R28,R640-R649),
T je pocet pulsti motoru na otacku (Kollmorgen méa 2°°, Maxon podle IRCu naptiklad 5000, TGA24 m4 2'°) a
D je délitel definovany touto konstantou, tak plati:

M.216.£:T
D

Hodnota délitele se zadava v 1. az 7. dekadé a 8. dekada je nasobitel, ktery mize byt nastaven na 0,1,2,3,-1,-2,-3.
Pokud je konstanta nulova, nastavi se pro CAN-BUS délitel podle konstanty R599, nebo defaultni hodnota
1000000.

Nasobitel (8.R5780 — 8.R795)

0 Hodnota zadana piimo

1 Zadana hodnota se vynasobi 10

2 Zadana hodnota se vynasobi 100

3 Zadana hodnota se vynasobi 1000
-1 Zadana hodnota se vynasobi 1/10
-2 Zadana hodnota se vynasobi 1/100
-3 Zadana hodnota se vynasobi 1/1000
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Nékteré dalSi nové vlastnosti softwarové verze panelu 40.46 + 6.327
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Velikost partprogramut pro editaci a pro volbu a jeti programu, neni softwarové omezena. Mozno editovat a
obrabét program naptiklad i velikosti 10MByte (1000000 bloki). Velikost partprogrami je omezena jen
velikosti dynamické paméti na zakladni desce procesoru.

Pti volbé programu se provadi tzv. zaznam do horni paméti celého pribéhu partprogramu. Toto ma vliv
na grafické vykreslovani drahy a na fizeni polomérovych korekci pomoci ekvidistant.

Format pro vykresleni kompletni drahy celého programu vcetné rozvoje podprogrami, makrocykli a
pevnych cykll a postupné grafické zvyraznovani ujeté drahy.

Rizeni polomé&rovych korekei pomoci ekvidistanty, p¥i po&itani pristich piiprav blokd, pieklene nepohybové
bloky a bloky s pohybem v jiné korekéni roving, maximalné do 200 blokt napied.

Velikost PLC programu je rozsifena na 1 MByte. ( 16 modultl )

Moznost nahrady ptivodniho ruéniho rezimu MAN pomocnymi ru¢nimi rezimy AUTMAN.

Rozsifen pocet parametrii na 95 (R00 — R95). VSechny parametry mozno plné vyuzit v aritmetice parametru.
Rozsiten pocet dekad pro ¢islo bloku na 8 mist (NXXXXXXXX).

Moznost pouziti dvou nelinearnich korekei pro kazdou osu, pficemz je mozno zadat dvé samostatné tabulky
korekei pro kazdy smér zvlast. (Celkem 24 tabulek)

Zpusob jednoduchého posunuti drahy programu (naptiklad ve stopu) v pomocnych ru¢nich pojezdech
Moznost volani externich programi DOS, naptiklad PKUNZIP, EDIT...

Moznost pouziti tfech sad softwarovych limitnich spinact

Moznost pouziti technologickych tabulek pro nastr. hospodafistvi a pod. v PLC programu

Dynamické informac¢ni hlaseni z technologického programu

Defini¢ni soubor klavesnice s moznosti pouziti maker a ptidavného rozsiteného pole tlacitek

Moznost zoomovani grafického nédhledu partprogramu

Moznost nastavovani NC tabulek a parametrt z PLC programu.

Moznost pouziti prostorovych nelinearnich korekei definovanych prostorovou matici korekénich vektora
Moznost vkladani krouzkl v polomérovych korekcich s ekvidistantou

Pro nahravani programi je moznou pouzit protokol MDTP1 s maximalni rychlosti 115 kBd.

Moznost pouziti filtrti pro pasmovou zadrz na odfiltrovani rezonan¢nich kmit stroje

Moznost pouzit texty i pro podskupiny chyb v PLC programu (99x99 texti chyb).

Moznost psat texty chyb v kodu pro WINDOWS (LATIN II).

Obalkova rychlost — pfedvidani korekce rychlosti az 500 bloka napied

Zpusoby rychlé reference

Moznost externich potenciometrii

Feedforward s derivaci pro korekci regulaéni odchylky

Dynamickeé kritérium a kritérium piesnosti pro obalkovou rychlost

Standardné je moznost pouzit pro nahravani programd sit’ Ethernet MS Windows

Moznost nezavislych posunti drahy béhem pohybu tocitkem (SHIFT)

Prepocty soutfadnic, zrcadleni a métitko

Moznost pouzit dvé rovinné a jednu prostorovou transformaci soufadnic.

Vestavény pamétovy osciloskop pro sledovani 12 libovolné volitelnych kanald a nastavovanim triggerQ
Moznost rué¢niho ovladani vstupti a vystupii z panelu systému

Kontrola s moznosti optimalizace akvidistanty pro polomérové korekce.

Moznost kompenzace nelinearni dynamické vile

Teplotni kompenzace

Parabolicky pribéh fizeni rychlosti pro potlaceni rezonanénich kmitt stroje

Moznost ptipojeni dotykové sondy

Sledovani udalosti systému a PLC programu

FTP ptenos (TCP/IP protokol) a moznost zaslani servisnich udaji na FTP server

Graficky nahled programu s perspektivou, nataéenim v prostoru, simulaénim grafickym odjizdénim
s automatickou volbou bloku a s analyzou plynulé jizdy apod.

Moznost pouziti 16 servosmycek pro polohovaci jednotky, vle¢eni apod.

Moznost pouziti zalohovani pomoci UPS se sériovym kanalem

Moznost pouzizi CAN-BUSu pro PLC

Moznost ptipojit pohony pomoci CAN-BUSu

Pé&tiosé obrabéni (3D obrabéni s naklapénim nastroje), fizeni pomoci B-SPLINE

Moznost zmény vnitiniho inkrementuj pro pfesnéjsi zadavani a zobrazovani soutadnic
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