Logické vstupy a vystupy modulii systému

27. LOGICKE VSTUPY A VYSTUPY
MODULU SYSTEMU

27.1 Princip

V kapitole jsou popsany prostiedky pro logické propojovani obecnych vstupti a vystupt rtznych modult
systému (vcetn¢ PLC). Nové moznosti logického mapovani pomoci instrukci DEF IN a DEF OUT se
neomezuji jen na CAN-BUS periferie MEFI, jako je to v pfipadé mapovani pomoci instrukci MAP IN a
MAP_OUT, ale umozni naptiklad propojeni PLC - EtherCAT apod.

Definice logickych vstupli a vystupi umoznuje jejich propojovani jen na zakladé konfigurace a bez nutnosti
zmény PLC programu. PLC program muze mit nadefinovan velké mnozstvi vstupti a vystupt ale jen nékteré
z nich se propoji podle konfigurace na danou specifikaci stroje.

Jeden logicky spoj je definovan dvéma textovymi identifikatory pro vstup a pro vystup.

Pokud logické vstupy a vystupy nejsou propojeny, muze se uplatnit prednastaveni bunc¢k podle defaultni
hodnoty.

Pro kazdy logicky vstup a vystup mozno urcit pozadovanou dobu obsluhy ,,virtudlniho spoje” (Service
Period). Tem muze byt podle cyklu PLC (SLOW), podle cyklu interpolatoru (FAST), podle cyklu EtherCAT
Mastra (FASTEST), nebo ,,na vyzadani“ (ONDEMAND).

Pfi definici logickych prvka pro ,,virtualni spoje” v PLC programu se proménné automaticky deklaruji — vymezi
se jim pozadovany pamétovy prostor.

Datové prvky, které definuji logicky spoj, mohou byt definovany jako pole s ohledem na typ proménné. V tomto
pripadé logicky spoj k danému prvku urcuje jeho jméno a koncovy index.

Pro kazdy logicky spoj mozno definovat konverzi, ktera se uplatni pii propojeni prvkda.

Pii propojovani prvki s riznymi datovymi typy dochazi automaticky k pretypovani proménné podle typu cilové
proménné. Napiiklad se provede znaménkové rozsireni, nebo prevod na realné Cislo.

Vsechny logické vstupy a vystupy maji automaticky nastaveno ,,pfimé sdileni a tak se znacné zjednodusi
pristup uzivatelskych obrazovek a dialogt k jejim hodnotam. Na logické vstupy a vystupy neni potieba pouzivat
instrukce SHARE VAR a SHARE BIT.
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27.2 Popis modull pro logické spoje

V ,,modulech” jsou definovany logické vstupy a vystupy pro tvorbu virtualnich spoji. Nazev modulu se uvadi
v identifikatoru prvku na prvnim misté.

Modul

popis

CAN[1]

Druhy CAN-BUS kanal pro obsluhu periferii vstupd, vystupt, paneli a pod. (Prvni
CAN-BUS kanal je uréen pro obsluhu pohond). Jednd se o moznost pripojeni
k periferiim MEFI: INOUTO08. Z hlediska propojovani jsou fyzické binarni vstupy
definovany jako logické vystupy a fyzické binarni vystupy jsou logické vstupy.

Typ prvki je BIT nebo BYTE a moznost obsluhy je FAST (viz dale).

VKeyboard

Virtualni klavesnice. Konfiguruje se v poradi jako 7. klavesnice (potadi 6 od 0). Nejedna
se o fyzickou klavesnici nebo panel. Virtualni klavesnice ma definovano 256 virtualnich
tlacitek (s 256 SCAN kody), ke kterym se mozno pripojit a ovladat je jako kdyby to byly
standardni tlacitka. Virtualni tlacitka svymi stisky tak mohou vykonavat ptrikazy podle
konfigurace, ktera je zadana v souboru typu ,,KbdConfig®. Tanto soubor musi byt
zaregistrovan pro 7.klavesnici. Virtualni klavesnice v podstaté umoznuje PLC programu
pomoci bitu spoustét piikazy definovany pomoci atributti: Command, RtmCommand,
PlcCommand, nebo pifimo zavolat dialogové okno definovano v elementu
<Dialog>..</Dialog> (viz navod ,,Ovladaci panely®).

Typ prvki je BIT a moznost obsluhy je SLOW (viz dale).

PLC.Input
PLC.Output

Logické vstupy a vystupy definované v PLC programu pomoci instrukci DEF IN a
DEF_OUT (viz déle).
Perioda obsluhy a typ jsou definovany v instrukcich v PLC programu.

ECAT

Pripojeni k logickym vstupiim a vystupim definovanym v ,Process image” pro
EtherCAT komunikaci. Pro jeho tvorbu je nutno pouzit ,,EtherCAT Studio®. (viz navod
,Periferie ptipojené na EtherCAT*).

Typ je definovan v ,,Process image®.

Moznost periody obsluhy: FASTEST (viz dale).

RTM.Axis [x]

Logické vstupy a vystupy definované v systémovém programu pro NC osy (RTM je
systémovy program realného ¢asu). Index NC osy ,,x“ muze nabyvat hodnot 0 — 15 podle
poradového ¢isla osy.

Vycet hodnot je uveden v nasledujici tabulce.

Moznost periody obsluhy: FAST (viz dale).

RTM. Servo [x]

Logické vstupy a vystupy definované v systémovém programu pro servosmycky. Index
servosmy¢ky ,.x“ miiZze nabyvat hodnot 0 — 15 podle poradového ¢isla serva.
Vycet hodnot je uveden v nésledujici tabulce. Moznost periody obsluhy: FAST.

RTM. Spindle

Logické vstupy a vystupy definované v systémovém programu pro vietena. Vycet hodnot
je uveden v nasledujici tabulce. MozZnost periody obsluhy: FAST.

RTM.Man

Logické vstupy a vystupy definované v systémovém programu pro manualni rezim.
Vycet hodnot je uveden v nésledujici tabulce. Moznost periody obsluhy: FAST.

RTM.Control

Logické vstupy a vystupy definované v systémovém programu pro fizeni béhu PLC
apod. ). Vycet hodnot je uveden v nasledujici tabulce. Moznost periody obsluhy: FAST.
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27.3 Zasady tvorby identifikatord logickych prvka

Logické virtualni spoje jsou definovany dvéma textovymi identifikatory. Identifikator logického vystupu a
identifikator logického vstupu. Textové identifikatory pouzivaji ,,teCkovou konvenci® podle dale popsanych
zasad.

Datové prvky, které definuji logicky spoj, mohou byt v PLC programu definovany jako pole s ohledem na typ
proménné. V tomto piipad¢ logicky spoj k danému prvku uréuje jeho jméno a také koncovy index. Proto
koncovy index neni soucasti identifikatoru. Identifikator ale muize obsahovat i dalsi indexy (které nejsou
koncové) a ty pak musi byt jeho soucasti.

Identifikatory pro vstupy a vystupy EtherCATu je nutno podle potfeby upravit v EtherCAT studiu.

Moznosti tvorby textovych identifikatord

Skupiny pro logické spoje Popis

Periferie CAN-BUS INOUTO08 - logické vystupy — bitovy piistup
CAN[1].INOUTO08[xx].IP0.Bit[xx] Pripojeni k fyzickym vstupim INOUTOS.
CAN[1].INOUTO08[xx].IP1l.Bit[xx] Typ: BIT.

CAN[1].INOUTO8 [xx].IP3.Bit[xx]

Periferie CAN-BUS INOUTO08 - logické vstupy — bitovy piistup

CAN[1].INOUTO08[xx].0P0.Bit[xx] Pripojeni k fyzickym vystuptim INOUTOS.
CAN[1].INOUTO08[xx].0P1l.Bit[xx] Typ: BIT.
CAN[1].INOUTO8[xx].0P2.Bit [xx] Moznost periody obsluhy: FAST

Periferie CAN-BUS INOUTO08 - logické vystupy — bajtovy pristup
CAN[1].INOUTO08[xx].IPO Pripojeni k fyzickym vstupim INOUTOS.
CAN[1].INOUTO08[xx].IP1 Typ: BYTE.

CAN[1].INOUTO8 [xx].IP2 Moznost periody obsluhy: FAST

CAN[1].INOUTO8[xx].IP3

Periferie CAN-BUS INOUTO08 — logické vstupy — bajtovy piistup

CAN[1].INOUTO8[xx].0OPO Pripojeni k fyzickym vystuptim INOUTOS.
CAN[1].INOUTO08[xx].0OP1 Typ: BYTE.
CAN[1].INOUTO8[xx].0P2 Moznost periody obsluhy: FAST
Virtualni klavesnice — logické vstupy
VKeyboard.VKey [xx] Pripojeni na virtualni klavesnici.

Typ: BIT

Moznost periody obsluhy: STL.OW

PLC proménné — logické vstupy

PLC.Input.<jmeno>[xx] Pripojeni k logickym vstupim definovanych v PLC
programu (<jmeno> je definovano instrukci DEF _IN)
Perioda obsluhy a typ jsou definovany v instrukei
DEF IN

PLC proménné — logické vystupy

PLC.Output.<jmeno>[xx] Pripojeni k logickym vystupiim definovanych v PLC
programu (<jmeno> je definovano instrukci DEF_OUT)
Perioda obsluhy a typ jsou definovany v instrukei
DEF OUT

EtherCAT - logické vstupy a vystupy

ECAT.<jmeno> [xx] Pripojeni k logickym vstupim a vystupim definovanym
v ,,Process image* pro EtherCAT komunikaci.

Typ je definovan v ,,Process image®.

Moznost periody obsluhy: FASTEST
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RTM proménné — NC osy

RTM.Axis[xx] .<jmeno>

Pripojeni k logickym vstupiim a vystupim definovanych
v RTM programu pro NC osy (Vyéet hodnot <jmeno>
je uveden v nasledujici tabulce).
Moznost periody obsluhy: FAST

RTM proménné — servosmy¢cky

RTM. Servo [xx] .<jmeno>
RTM. Servo [xx] .Edrv.<jmeno>
RTM. Servo [xx] .Enc.<jmeno>

Pripojeni k logickym vstupiim a vystupim definovanych
v RTM programu pro servosmycky (Vycet hodnot
<jmeno> je uveden v nasledujici tabulce).

Moznost periody obsluhy: FAST

RTM proménné — viretena

RTM. Spindle.<jmeno>

Pripojeni k logickym vstupiim a vystupim definovanych
v RTM programu pro vietena (Vycet hodnot <jmeno>
je uveden v nasledujici tabulce).
Moznost periody obsluhy: FAST

RTM proménné — manualni reZim

RTM.Man.<jmeno> [xx]

Pripojeni k logickym vstupiim a vystupim definovanych
v RTM programu pro manualni rezim (Vycet hodnot
<jmeno> je uveden v nasledujici tabulce)

Moznost periody obsluhy: FAST

RTM proménné — Fizeni

RTM.Control.<jmeno>[xx]

Pripojeni k logickym vstupiim a vystupim definovanych
v RTM programu pro fizeni béhu PLC programu apod.
(Vycet hodnot <jmeno> je uveden v nasledujici tabulce)
Moznost periody obsluhy: FAST

Pravidla pro definici identifikatoru prvku v PLC, v EtherCAT apod. (pomoci instrukce DEF_IN, DEF OUT)
- Pii definici v PLC programu se uvadi jen jméno prvku <jmeno> bez nazvu skupiny.

- Na velikosti pismen nezalezi.

Pouziti nulovych indext ([0], [00], [000]..) je ekvivalentni zapisu bez indext. Mozno je
libovolné pouzivat. Nulové indexy nejsou soucasti identifikatoru.

Vedouci nuly v indexech se automaticky odstraiiuji ([05] = [5]), nejsou soucasti identifikatoru.
Mozno je pouzivat.

Nesmi se v definici uvést zadny koncovy index [xx] , ten neni soucasti identifikatoru a muize se uvést
az v pravidlech pro vyhledavani log.spoje.

Jméno prvku <jmeno> muze obsahovat te¢ky a indexy [xx], které jsou soucasti identifikatoru.

Pravidla pro vyhledavani pro piedpis log.spoje v konfiguraci ... element <Connection> av HTML strankach

Na zacatku miZze byt nepovinné kli¢ ,,CNC . ™

Zapis s indexem ([0], [00], [000]..) na libovolné pozici je ekvivalentni zapisu bez indexu.
Mozno jej pouzivat

Vedouci nuly v indexech se automaticky odstraiuji a mozno je pouzivat ([05] = [5]).

Na velikosti pismen nezalezi.

Analogové hodnoty mohou mit koncovy index [xx], ktery se uplatni podle typu proménné.

Jméno prvku <jmeno> muze obsahovat te¢ky a indexy [xx], které jsou soucasti identifikatoru.
Jméno prvku <jmeno> muZe mit pfetypovani na anonymni piistup k bitu ,, .Bit [xx]™
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Priklady pro definici instrukcich DEF _IN, DEF OUTv PLC programu:

DEF _IN f1BitInl, ‘BitInl?,

DEF_IN f1BitOut2, ‘Bitout2?',

DEF IN rBunOut3[10], ‘BunOut3?t,

DEF IN dwBunInl, ‘BunInl[2].Prvek?,

DEF IN inLaserEgBodyTouch, ‘PrecitecEG8030[0].BodyTouch?,

DEF IN rLaserEgDistanceLinear, ‘PrecitecEG8030.DistancelLinear?®,

Priklady pro predpis v konfiguraci v elementu <Connection> :

Source="PLC.Output.BitOut2"
Destination="CAN[1].INOUTO08[2].0P1.Bit[2]"

Source="PLC.Output.BitOut2"
Destination="VKeyboard.Vkey[22]"

Source="PLC.Output.BunOut3[4]"
Destination="PLC.Input.dwBunInl

Source="ECAT.ServoX.Inputs.Status word"
Destination="PLC.Input.Servo[8].StatusWord"

Source="ECAT.ServoX.Inputs.Position actual value"
Destination="PLC.Input.Servo[8].PositionAct"

TYPE BIT
TYPE BIT
TYPE REAL
TYPE DWORD
TYPE BIT
TYPE REAL

Source="ECAT.CANOpen.EG8030 Inputs.TxPDOl wDeviceStateEG.Bit[4]"

Destination="PLC.Input.PrecitecEG8030.TipTouch"

Source=" RTM.Axis[2].Pos0_AX"
Destination="PLC.Input.Position 2"
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27.4 Tabulka RTM prvki pro logické spoje

Tabulka systémovych ,,RTM* prvkli pro moznost vytvareni logickych spoju.

RTM.Axis [xx].

RegShift BIT Pozadavek na rezim SHIFT
Actshift BIT Rezim SHIFT aktivni
ShiftEnable Ax pole BIT Povoleni SHIFT z PLC
(x=0,1,,15)
Pos5Inc REAL [mm/T] Prostorovy aktualni prirtstek
drahy v GEO osach v POS5
Pos6Inc REAL [mm/T] Prostorovy aktualni prirtstek
drahy v GEO osach v POS6
Pos5IncPm REAL [mm/min] Prostorovy aktualni prirtistek
drahy v GEO osach v POS5
Pos6IncPm REAL [mm/min] Prostorovy aktualni prirtistek
drahy v GEO osach v POS6
IncPt Ax pole REAL [mm/T] Aktudlni ptirtstek drahy v ose
(x=0,1,,15)
Inc Ax pole REAL [mm/min] | Aktualni pfirtistek drahy v ose
(x=0,1,,15)
Angle5Ax1 REAL[rad] 1.fyzicka osa rotace pro naklapéni
Angle5Ax?2 REAL[rad] 2.fyzicka osa rotace pro naklapéni
Pos0_Ax pole REAL [mm] Poloha osy v POS0
(x=0,1,,15)
Posl Ax pole REAL [mm] Poloha osy v POS1
(x=0,1,,15)
Pos2_ Ax pole REAL [mm] Poloha osy v POS2
(x=0,1,,15)
Pos3_Ax pole REAL [mm] Poloha osy v POS3
(x=0,1,,15)
Pos4_Ax pole REAL [mm] Poloha osy v POS4
(x=0,1,,15)
Pos5_Ax pole REAL [mm] Poloha osy v POS5
(x=0,1,,15)
Pos6_Ax pole REAL [mm] Poloha osy v POS6
(x=0,1,,15)
ToolVectorX REAL Jednotkovy prostorovy vektor
orientace nastroje - slozka X
ToolVectorY REAL Jednotkovy prostorovy vektor
orientace nastroje - slozka Y
ToolVector?Z REAL Jednotkovy prostorovy vektor
orientace nastroje - slozka Z
KnobStep UNS16 Krok tocitka
Ax1BevelAngle REAL[rad] Fyzicky thel 1.rotace pii ukosové

interpolaci (mezivysledek)
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Ax2BevelAngle REAL[rad] Fyzicky tihel 2.rotace pii ukosové
interpolaci (mezivysledek)

CircleAngle REAL[rad] Aktualni uhel kruhové interpolace

CircleDist REAL [mm] Distance pro kruhovou interpolaci

Distanc Ax

pole REAL [mm]

Slozkové distance pro jednotlivé

x=0,1,,15) 0sy
Distanc REAL [mm] Prostorova distance os
ToolTangentialAngleXY REAL[rad] Primét aktualniho te¢nového thlu
ukosu TollTangential Angle
TangentialAngleAct REAL[rad] Aktualni te€novy tihel bloku
ToolBevelAngleAct REAL[rad] Aktualni uhel tkosu pro
ukosovou interpolaci
ToolTangentialAngleAct REAL[rad] Aktualni teCnovy thel ukosu v

ukosové roviné

Pos6Shift Ax

pole REAL [mm/min]

Posun SHIFT

x=0,1,,15)
TouchPos0O_ Ax pole REAL [mm] Poloha osy v POS0O naméfena
x=0,1,,15) dotykovou sondou
TouchPosl Ax pole REAL [mm] Poloha osy v POS1 naméfena
x=0,1,.,15) dotykovou sondou
TouchPos2 Ax pole REAL [mm] Poloha osy v POS2 naméfena
x=0,1,,15) dotykovou sondou
TouchPos3 Ax pole REAL [mm] Poloha osy v POS3 naméfena
x=0,1,.,15) dotykovou sondou
TouchPos4 Ax pole REAL [mm] Poloha osy v POS4 naméfena
x=0,1,,15) dotykovou sondou
TouchPos5 Ax pole REAL [mm] Poloha osy v POS5 naméfena
x=0,1,.,15) dotykovou sondou
TouchPos6 Ax pole REAL [mm] Poloha osy v POS6 naméfena
x=0,1,.,15) dotykovou sondou
TouchProbeOStop BIT Stop pohybu od dotykové sondy
TouchProbe0 BIT Kontakt dotykové sondy

IncManPosl Ax

pole REAL [mm/min]

Aktualni ptirastek drahy MAN

x=0,1,,15) v POS1

IncManPos2 Ax pole REAL [mm/min] | Aktudlni pfirtistek drahy MAN
x=0,1,,15) v POS2

IncManPos3 Ax pole REAL [mm/min] | Aktudlni piirtistek drahy MAN
x=0,1,,15) v POS3

IncManPos4 Ax pole REAL [mm/min] | Aktudlni piirtistek drahy MAN
x=0,1,,15) v POS4

IncManPos5 Ax pole REAL [mm/min] | Aktudlni pfirtistek drahy MAN
x=0,1,,15) v POS5
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RTM. Servo[xx] .

ICounter pole REAL [mm] Diferencni ¢ita¢ polohové
(xx=0,1,.,15) servosmycky
ICounter S pole INT32 [um] Diferencni ¢ita¢ polohové
(xx=0,1,.,15) servosmycky
ServoPosition pole REAL [mm] Poloha servosmy¢ek podle
(xx=0,1,.,15) odméfovani
ServoPosition S pole INT32 [um] Poloha servosmyc¢ek podle
(xx=0,1,.,15) odméfovani
ServoPosition Inc pole INT32 [inc] Poloha servosmyc¢ek
(xx=0,1,.,15) v inkrementech pohonu
ServoReqgPosition pole REAL [mm] Pozadovana poloha servosmycek
(xx=0,1,.,15)
ServoRegPosition S pole INT32 [um] Pozadovana poloha servosmycek
(xx=0,1,.,15)
IncCan_ Ax pole INT32 [inc] Prirastky drahy pro CAN-BUS a
(xx=0,1,.,15) EtherCAT trajectory
Edrv. EtherCAT pohon ,,EDRV*
State pole UNS8 Stav EtherCAT pohonu EDRV
(xx=0,1,.,15) (EDRV_INIT, EDRV_DONE,..)
MoveDisReq pole BIT Zadost o blokovani pohybu od
(xx=0,1,.,15) pohontt EDRV
Error pole BIT Chyba EtherCAT pohonu EDRV
(xx=0,1,.,15)
Simul pole BIT EDRYV pohon v simulaci
(xx=0,1,.,15)
Init pole BIT Z4dost o INIT EtherCAT pohonu
(xx=0,1,.,15) typu EDRV
Done pole BIT Z4dost o DONE EtherCAT
(xx=0,1,.,15) pohonu typu EDRV
Enable pole BIT Z4dost o ENABLE EtherCAT
(xx=0,1,.,15) pohonu typu EDRV
Disable pole BIT Zadost o DISABLE EtherCAT
(xx=0,1,.,15) pohonu typu EDRV
On pole BIT Zadost 0 ON (zapnuti) EtherCAT
(xx=0,1,.,15) pohonu typu EDRV
Erase pole BIT Zadost o ERASE EtherCAT
(xx=0,1,.,15) pohonu EDRV
DriveStatus pole UNS16 [in] ,,Drive status word“ EDRV
(xx=0,1,.,15) pohonu (CoE, SoE)
DrivePos pole INT32 [inc] [in] ,,Position feedback® EDRV
(xx=0,1,.,15) pohonu
DriveErrReg pole UNS16 [in] ,,Drive error registr EDRV
(xx=0,1,.,15) pohonu
DriveControl pole UNS16 [out] ,,Master control word*
(xx=0,1,.,15) EDRYV pohonu
DriveVeloReq pole INT32 [inc] [out] ,,Velocity demand value*
(xx=0,1,.,15) EDRYV pohonu
DrivePosReq pole INT32 [inc] [out] ,,Position demand value*
(xx=0,1,.,15) EDRYV pohonu
ScaleSpeed pole REAL [in] M¢titko pro vystup rychlosti
(x=0,1,.,15) EDRYV pohonu
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Enc. Externi odméfovani EtherCAT
CounterValue pole INT32 [inc] [in] ,,Encoder counter value*
(xx=0,1,.,15) (EL5101 EDRV)
LatchValue pole INT32 [inc] [in] ,,Encoder latch value*
(xx=0,1,.,15) (EL5101 EDRV)
LatchEn pole BIT [out] ,,Encoder Enable latch*
(xx=0,1,.,15) (EL5101 EDRV)
Latchvalid pole BIT [in] ,,Encoder Latch C valid*
(xx=0,1,.,15) (EL5101 EDRV)
RTM.Spindle.
SpindlelOutput REAL[10V] Vystupni napéti pro 1.vieteno
(bez procenta S)
Spindle20utput REAL[10V] Vystupni napéti pro 2.vieteno
(bez procenta S)
SpindlelPrsOutput REAL[10V] Vystupni napéti pro 2. vieteno
(s ohledem na procento S)
RegSpeedPm REAL[ot/min] Pozadované otacky vietene.
(s ohledem na procento S)
RegSpeedPt REAL[ot/T] Pozadované otacky vietene.
(s ohledem na procento S)
ActSpeedPm REAL[ot/min] Aktualni okamzité otacky vietene
ActSpeed2Pm REAL[ot/min] Aktualni okamzité otacky
2.vietene
ActAvgSpeedPm REAL [ot/min] Aktualni primérované otacky
vietene
ActAvgSpeed2Pm REAL[ot/min] Aktualni primérované 2.otacky
2.vietene [ot/min]
ActSpeedPt REAL[ot/T] Aktualni okamzité otacky vietene
ActSpeed2Pt REAL[ot/T] Aktualni okamzité otacky
2.vietene
ActAvgSpeedPt REAL[ot/T] Aktudlni primérované otacky
vietene
ActAvgSpeed2Pt REAL[ot/T] Aktualni primérované otacky
2.vietene
SpindleGearActl UNS16 Cislo aktualniho ptevodového
stupné pro 1.vieteno
SpindleGearAct?2 UNS16 Cislo aktualniho pfevodového

stupné pro 2.vieteno
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RTM.Man.
AckMan BIT Pomocné ruéni pojezdy jsou
aktivni (ACK AUTMAN)
InposStop BIT Systém je v poloze posledniho
stopu (INPOS STOP)
ManEnable BIT Povoleni ru¢nich pojezd
(EN AUTMAN)
ManControlNC BIT Rizeni MAN je z panelu NC
systému (AUTMAN CONT NC)
ManControlKnob BIT Rizeni MAN je z panylku tocitka
(AUTMAN CONT TOC)
ManControlSelect BIT Predvolba pohybu MAN
(AUTMAN CONT SELECT)
ManMovePlus Ax[xx] pole BIT Pohyb v rezimu MAN v kladném
(x=0,1,.,5) sméru (MM x0)
ManMoveMinus_Ax [xx] pole BIT Pohyb v rezimu MAN v
(x=0,1,.,5) zéporném sméru (MM x1)
ManControlRT BIT Rizeni MAN rychloposuvem
(AUTMAN CONT GO00)
Shift Ax[xx] pole BIT Pohyb v rezimu SHIFT
(x=0,1,.,5) (SHIFT CONTROL)
ExtManMovePlus Ax[xx] pole BIT Externi pohyb v reZimu MAN v
(x=0,1,.,5) kladném sméru (EXM x0)
ExtManMoveMinus Ax[xx] pole BIT Externi pohyb v rezimu MAN
(x=0,1,.,5) v zéporném sméru (EXM x0)
RegExtManRT BIT Externi pozadavek pro GO0 MAN
(REQ EXT GO0 AUTMAN)
RegExtManSelect BIT Externi pozadavek pro piedvolbu
REQ EXT SELECT AUTMAN
RegExtMan BIT Externi pozadavek na pohyb
(REQ EXT CONT AUTMAN)
RegExtFeedMan BIT Externi pozadavek na rychlost
(REQ EXT FEED AUTMAN)
ExtFeedMan REAL [mm/min] Hodnota externi rychlosti v MAN
(EXT FEED AUTMAN)
ExtFeedRTMan REAL [mm/min] Hodnota externi rychlosti v MAN
(EXT FEED GO0 AUTMAN)
RegG95Man BIT Pozadavek na ota¢kovy posuv pro
MAN (G95 AUTMAN)
KnoblDisable BIT Zakaz ovladani z 1. panylku
(AUTMAN KNOB1 DIS)
Knob2Disable BIT Zakaz ovladani z 2. panylku

(AUTMAN KNOBZ2 DIS)
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RTM.Control.
MpPlc_Ax[xx] pole BIT Povoleni pohybu z PLC pro osy
(xx=0,1,..15)
InRef Ax[xx] pole BIT NC osa v referenci
(xx=0,1,..15)
MpMan_Ax [xx] pole BIT Povoleni pohybu pro osy pro
(xx=0,1,..15) manuélni rezim (MPxMan)
Mp Ax[xx] pole BIT Celkové povoleni pohybu pro osy
(xx=0,1,..15) (MPx)
Move Ax[xx] pole BIT Pohyb v osdch (PO OSxPI)
(xx=0,1,..15)
Direct Ax[xx] pole BIT Smér pohybu pro osy
(xx=0,1,..15) (SM_POxPTI)
Coupling_S([xx] pole BIT Vazba polohové servosmycky
(xx=0,1,..15) (VAZBA_x)
Homing Ax[xx] pole BIT Polohovéani osy (POLOHV_x)
(xx=0,1,..15)
StartDisable BIT Zakaz startu
(START DISABLE)
BlockInProgress BIT Blok rozpracovan
(PO F)
PosReached BIT Programovana poloha dosazena
(PO POL)
StopAck BIT Potvrzeni stopu
(PO STOP)
InPos BIT Poloha v toleranci
(INPOS)
ExtFeedOvr BIT Externi fizeni FeedOverride
(FEED OVR)
ExtSpeedOvr UNS16 Externi fizeni procenta otacek z
PLC (SPEED OVR)
Delay BIT Prodleva G04
LimPlus Ax[xx] pole BIT Limitni spinace v kladném sméru
(xx=0,1,..15) (KHxO0)
LimMinus Ax[xx] pole BIT Limitni spinae v zaporném
(xx=0,1,..15) sméru (KHx1)
DragLimPlus Ax[xx] pole BIT Zpomalovaci limitni spinace v
(xx=0,1,..5) kladném sméru (ZPx0)
DragLimMinus Ax[xx] pole BIT Zpomalovaci limitni spinace
(xx=0,1,..5) v zdporném sméru (ZPx1)
ModeAut BIT Rezim AUT
(AUTPI)
ModeRefer BIT Rzim REFER
(REFPI)
ModeCanul BIT Rezim CANUL
(CAPI)
Thread BIT Zavitovani G33
(G33PI)
RapidTraverse BIT Rychloposuv GO0
(GOOPI)
SwLimPlus_Ax [xx] pole BIT SW limitni spinace v kladném
(xx=0,1,..5) sméru (SLS LIMIT PLUS)
SwLimMinus_Ax [xx] pole BIT SW limitni spinace v zaporném
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(xx=0,1,..5) sméru (SLS LIMIT MINUS)
SwDragPlus_Ax[xx] pole BIT SW zpomal. spinace v kladném
(xx=0,1,..5) sméru (SLS DRAG PLUS)
SwDragMinus_Ax [xX] pole BIT SW zpomal. spinace v zaporném
(xx=0,1,..5) sméru (SLS DRAG MINUS)
SwRefEnable Ax[xx] pole BIT Povoleni softwarovych spinac¢u
(xx=0,1,..5) od reference (SLS REFER)
HomingPoint Ax[xx] pole BIT Referenéni spinade (KRx)
(xx=0,1,..5)
DragHoming Ax[xx] pole BIT Zpomalovaci referencni spinace
(xx=0,1,..5) (ZPRx)
HomingRevers Ax[xx] pole BIT Referencni spinace reverzacni
(xx=0,1,..5) (KRRx)
MO0 BIT Dekddovana funkce M0O
1.skupinaM (MOO PID)
MO1 BIT Dekddovana funkce MO1
1.skupinaM (MO1 PID)
MO2 BIT Dekddovana funkce M02
1.skupinaM (MO2 PID)
M30 BIT Dekddovana funkce M02
1.skupinaM (M30 PID)
MO03 BIT Dekddovana funkce M03
2.skupina M (MO3PTI)
MO04 BIT Dekddovana funkce M04
2.skupinaM (MO4PTI)
M19 BIT Dekddovana funkce M19
2.skupinaM (M19PTI)
M41 BIT Dekddovana funkce M41
3.skupinaM (M41PI)
M42 BIT Dekddovana funkce M42
3.skupinaM (M42PT)
M43 BIT Dekddovana funkce M43
3.skupinaM (M43PI)
M4 4 BIT Dekddovana funkce M44
3.skupinaM (M44PI)
MOQ7 BIT Dekddovana funkce MO7
S.skupinaM (MO7PI)
M08 BIT Dekddovana funkce M08
S.skupinaM (MO8PI)
M50 BIT Dekddovana funkce M50
6.skupinaM (M50PT)
M51 BIT Dekddovana funkce M51
6.skupinaM (M51PT)
M10 BIT Dekddovana funkce M10
7.skupinaM (M10PID)
M11 BIT Dekddovana funkce M11
7.skupinaM (M11PID)
MO6 BIT Dekddovana funkce M06
8.skupina M (MO6PID)
M60 BIT Dekddovana funkce M60
8.skupinaM (M60PI)
SF_Run BIT Systém v chodu, stroj jede, nebo
jsou technologické funkce
SF_BlockInProgr BIT Blok rozpracovan
SF _BlockFinished BIT Blok ukoncen

27-12




Logické vstupy a vystupy modull systému

SF_Stop BIT Vsechny druhy stopu bloku

SF_NotInpos BIT Dosud nebylo dosaZeno
pozadované polohy

SF DelayInProgr BIT Casova prodleva

SF_IndicationMode BIT Indikaéni rezim

SF_SimulationMode BIT Simula¢ni rezim

SF_HighspeedMode BIT Zrychleny rezim

SF_CondstopMode BIT Podminény stop aktivni (pro
bloky s MO1)

SF_ManualMode BIT Manualni rezim

SF _BlockByBlock BIT Rezim blok po bloku

SF LS BIT Limitni spinaé

SF_SLS BIT Softwarovy limitni spina¢

SF_Backward BIT Couvani

SF_StopPosChanged BIT Bude nastaven, kdyz pti stopu
programu bylo ru¢né popojeto

BlockToggle BIT Klopni bit pro novy blok

MeasStart BIT Start pro davkova méfeni

MeasStop BIT Stop pro davkova méteni

MeasErr BIT Chyba davkového méreni

MeasControl UNS32 Rizeni pro davkova méfeni

BlockRestart BIT Start po stopu bloku

LimitFeedSpotReq BIT Pozadavek na okamzity limit
(slozkovy)

G33Gradual BIT G33 s plynulym koncem
(G33 > (G9))

TouchProbeOStop BIT Stop pohybu od dotykové sondy

TouchProbe0 BIT Dotykova sonda

KnobSel Ax[xx] pole UNS8 Volba osy z tocitka pro indikaci

(xx=0,1,..15)

PlcStatus UNS8 Stav PLC

FeedOvrVal UNS16 Hodnota promile pro externi
fizeni rychlosti

FeedOvrMultiplier UNS16 Nasobici koeficient pro externi
fizeni rychlosti

SpeedOvrVval UNS16 Hodnota promile pro fizeni
otaek (SPEED OVR EXT)

SpeedOvrMultiplier UNS16 Nasobici koeficient pro otacky
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SF_PTTYPE UNS32 Vycet pro programovou
transformaci

SF_WITYPE UNS32 Vycet pro transformaci
polotovaru

PLCPeriod REAL [s] Definovana hodnota periody pro
zékladni béh PLC (slow .. 20ms)

PLCPeriodFast REAL [s] Definovana hodnota periody pro
rychly béh PLC (1 ms)

PLCPeriodFastest REAL [s] Definovana hodnota periody pro
nejrychlejsi beh PLC (200 ps)

FastestModuleCount UNS32 Diagnosticky ¢ita¢ prib&hu
MODULE FASTEST

FastestModulePresent BIT Modul MODULE_ FASTEST je
aktivni

FastestInterrupt REAL [s] Definovana hodnota periody pro
nejrychlejsi preruseni (200 ps)

FlagG33 UNS8 Faze prubéhu zavitovani G33

LOCATE ANGLE INT32 Zadany uhel pro te¢novou
interpolaci

ACTUAL ANGLE INT32 Aktualni uhel pro te¢novou
interpolaci

CANErrorCode UNS8 Chybovy registr pro PLC od
CAN2

CANErrorNum UNS8 Cislo jednotky v poruse na CAN2

CANTimeOutCode UNS8 Chyba time-out pro PLC od
CAN2

CANTimeOutNum UNSS8 Cislo jednotky v poruse time-out
na CAN2

PLCMemBackup [ xx] pole UNS8 Zalohovana oblast PLC paméti

(xx =0,1,..9999)

(PLC_MEM_ BACKUP)

BSPProcNumber

UNS32

Cislo procesoru BSP

SECProcNumber

UNS32

Cislo procesoru SEC
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27.5 Konfigurace pro logické spoje

Konfigurace pro logické spoje jsou v souboru typu ,ChannelConfig" v elementu ,Connections™.

element Konfigurace pro logické (virtualni) spoje
Connections
element Konfigurace pro jeden logicky (virtualni) spoj.
Connection
atribut Identifikator vystupu
Source Abcd Textovy fetézec, ktery slouzi jako identifikator vystupu
atribut Identifikator vstupu
Destination | Abcd Textovy fetézec, ktery slouzi jako identifikator vstupu
atribut Inverze (plati pro bitové spoje)
Invert 0 logicky vstup je pii pfimo propojen s vystupem (default)
1 logicky vystup je pfi propojeni na logicky vstup invertovan
atribut MEéritko (plati pro ,,analogové spoje)
Scale 1.0 bez métitka (default)
XX . XX Metitko se uplatni pii propojeni logického vystupu na
analogovy logicky vstup
atribut Posun (plati pro ,,analogové“ spoje)
Offset 0.0 bez posunu (default)
XX . XX Posun se wuplatni pifi propojeni logického vystupu na
analogovy logicky vstup
atribut Propojeni logického vstupu a vystupu
Connected 0 logicky vstup neni propojen s logickym vystupem (default)
1 logicky vstup je propojen s logickym vystupem
Priklad:

Priklad logickych spojii: (£10utl -> f£1Inl), (flOutl -> INOUTO08.0OP0.Bit[7])

(flOoutl -> Bunl.Bit[2])

<Connections>

<Connection Source="PLC.Output.flOutl" Destination="PLC.Input.flInl"
Invert="0" Connected="1"></Connection>

<Connection Source="PLC.Output.flOutl"
Destination="CAN[1].INOUT08.0P0.Bit[7]" Connected="1"></Connection>

<Connection Source="PLC.Output.flOutl"
Destination="PLC.Input.Bunl.Bit[2]" Connected="1"></Connection>

</Connections>
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27.6 Definice logickych vstupti a vystupti v PLC programu

Pro definici logickych (bitovych i analogovych) vstupli a vystupli s moznosti propojovani slouzi instrukce
DEF_IN a DEF_OUT. Instrukce musi byt umistény (nebo volany) v inicializaénim modulu MODULE INIT.
Instrukce automaticky definuji vstupni nebo vystupni bunku podle zadaného typu (muze byt i pole) a
automaticky nastavi ptimé sdileni pro proménné (uZ se nemusi pouZit instrukce SHARE _VAR).

instrukce DEF IN
DEF_OUT
funkce DEF IN Definice logického vstupu s mozZnosti propojovani
DEF:OUT Definice logického vystupu s moZnosti propojovani
syntax DEF IN (DEF OUT) val, poin, typ
DEF IN (DEF OUT) val, ‘TEXT', typ
DEF IN (DEF OUT) val[x], ‘TEXT‘, typ
DEF IN (DEF OUT) wval, ‘TEXT', typ [, def ]
DEF_IN (DEF OUT) val, ‘TEXT' typ [, def, period ]
1l.parametr ,val“ nazev bitu nebo proménné
2.parametr ,poin,TEXT" pointer nebo textovy fetézec identifikatoru
3.parametr ,typ" zadadni typu proménné (viz dale)
4 .parametr ,def“ defaultni hodnota
5.parametr ,period"“ pozadovana doba obsluhy spoje (viz dale)
parametr | nazev vyznam typ
1. val Nazev bitu nebo datové proménné pro vstup nebo vystup. Proménna se Data
automaticky definuje a proto v PLC programu se uz nepouziva definice podle
pomoci instrukce DFM, a DS. Nazev miZe obsahovat pocet prvku pole typu
v hranaté zavorce. Pokud se pozaduje pole, automaticky se vymezi prostor
pro celé pole s ohledem na typ proménné.
2. poin Ukazatel na buffer, kde je umistény text s klicovym slovem konfiguraéniho | pointer
parametru
- navesti u fetézce definovaného instrukei "str".
text Pfimé zadani textu s klicovym slovem konfigura¢niho parametru fetézec
v apostrofech
3. typ Zadani typu proménné (viz dale) klicové
slovo
4. def Nepovinny parametr. Pfimé zadani defaultni hodnoty, ¢islo se naplni do Ciselna
vstupu nebo vystupu. hodnota
5. period | Nepovinny parametr pro poZzadovanou obsluhu virtualniho spoje. Mohou byt | klicové
pouzity kli¢ova slova: SLOW, FAST, FASTEST, ONDEMAND (viz dale) slovo
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Tabulka typl proménné pro sdileni (3.parametr instrukce DEF_IN, DEF OUT):

Typ popis
TYPE BIT bitovd proménné
TYPE INT 8 celociselny typ se znaménkem — 8 bitd

TYPE UNS 8, TYPE BYTE celociselny typ bez znaménka — 8 bitl
TYPE INT 16 celociselny typ se znaménkem — 16 bitl
TYPE UNS 16, TYPE WORD celociselny typ bez znaménka — 16 bitil
TYPE INT 32 celociselny typ se znaménkem — 32 bitl
TYPE UNS 32, TYPE DWORD celociselny typ bez znaménka — 32 biti
TYPE INT 64 celociselny typ se znaménkem — 64 bitl
TYPE UNS 64, TYPE QWORD celociselny typ bez znaménka — 64 biti
TYPE REAL realny typ

TYPE STR textovy fetézec

TYPE BIN binarni fetézec

PoZadovan4 obsluha virtudlniho spoje (5.parametr instrukce DEF_IN, DEF OUT):

Period popis

SLOW Systém zabezpeci periodickou obsluhu virtualniho spoje v taktu
zakladni smycky PLC (20 ms). Defaultni obsluha. (viz dale).

FAST Systém zabezpeci periodickou obsluhu virtualniho spoje v
rychlém taktu interpolatoru a servosmycek (1 ms). Pro rychlou
obsluhu spoje je nutné, aby logicky vstup a soucasné i logicky
vystup mély nastaveny atributy FAST. (viz dale).

FASTEST Systém zabezpeci periodickou obsluhu virtualniho spoje
v nejrychlejsim taktu pro EtherCAT (250 us). (viz dale).

ONDEMAND Na vyzadani. Systém nezabezpeéi periodickou obsluhu spoje.
PLC program ma moznost okamzité zjistit stav logického
vstupu, na ktery sméruje virtualni spoj, pomoci instrukce
UPDATE_IN (viz déle).

Priklad:

MODULE INIT

DEF_IN
DEF_IN
DEF_OUT

DEF_IN
DEF_OUT

DEF_IN
DEF_OUT

inLimX,
f1BitInl,
f1BitOut,

dwBunInl,
rBunOutl,

dwBunIn2([5],
rBunOut2([8],

MODULE INIT END

‘inLimx‘,  TYPE BIT, -, FAST
‘BitInl‘,  TYPE BIT
‘BitOut‘,  TYPE BIT, 1

‘BunInl?, TYPE DWORD, 222, ONDEMAND
‘BunOutl', TYPE REAL, 1.7

‘BunIn2?, TYPE DWORD
‘BunOut2', TYPE REAL
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27.7 Stav logického vstupu na vyzadani z PLC programu

PLC program ma moznost zjistit okamzité stav logického vstupu, na ktery je nastaven ,.virtualni spoj*. Cas
zjisténi aktualni hodnoty logického vstupu je tak uréen PLC programem a nevyuzije se periodicka obsluha spoje
pomoci systémovych prostiedka.

PoZadovand obsluha virtudlniho spoje se udava jako 5. parametr v instrukcich DEF_IN a DEF_OUT. V tomto
ptipade se musi nastavit do 5. parametru klicové slovo ,,ONDEMAND.

instrukce UPDATE IN
funkce UPDATE IN OkamzZité zjisténi stavu propojeného logického vstupu
syntax UPDATE_IN val

UPDATE_IN val[x]

1l.parametr ,val“ nazev bitu nebo proménné

parametr | nazev vyznam typ

1. val Nazev bitu nebo datové proménné pro vstup. Nazev proménné musi byt Data
stejny, jaky je pouZit u instrukci DEF _IN, kde je proménné definovand a podle
kde jsou dalsi informace potiebné pro logicky spoj. typu

Nazev mlze obsahovat Cislo prvku v hranaté zavorce. V tomto piipadé se
jedna a prvek pole a zjisti se aktualni stav jen toho jednoho prvku z pole.

Priklad:

V inicializaci jsou definovany logické vstupy:

DEF IN f£1BitInl, ‘BitInl‘, TYPE BIT, -, ONDEMAND
DEF IN dwBunInl, ‘BunInl‘, TYPE DWORD, 222, ONDEMAND
DEF_IN rBunIn2([10], ‘BunIn2', TYPE REAL, -, ONDEMAND

Na vhodnych mistech v PLC programu je éteni log.vstupi ,,na vyzadani‘.

UPDATE 1IN f1BitInl
UPDATE 1IN dwBunInl
UPDATE 1IN rBunIn2[6]
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27.8 Perioda obsluhy virtualniho spoje

Systém zabezpeCi periodickou obsluhu virtualniho spoje. Jako pozadovana perioda obsluhy spoje se nastavi
maximalni hodnota prvkii, mezi kterymi je spoj definovan.

27.8.1 Perioda obsluhy ,,.SLOW*

Systém zabezpeéi periodickou obsluhu virtualniho spoje v taktu zakladni smycky PLC (20 ms). Jedna se o
defaultni periodu obsluhy ( instrukce DEF_INa DEF_OUT nemusi mit 5. parametr vyplnény).

Propojeni spoju s periodou SLOW se provede pied volanim bézného prichodu PLC a také po volani bézného
priachodu PLC.

27.8.2 Perioda obsluhy ,,FAST“

Systém zabezpeci periodickou obsluhu virtualniho spoje v taktu interpolatoru, servosmyéek a PLC modulu
MODULE_FAST (1 ms). Propojeni spojii s periodou FAST se provede tehdy, kdyz instrukce DEF IN a
DEF_OUT maji 5.parametr nastaveny na FAST a druhy prvek spoje méa moznost periody obsluhy alespoit FAST
nebo FASTEST.

Data propojované s periodou FAST jsou uréeny pro zpracovani v modulu MODULE _FAST a propojeni spoji se
provede pted jeho pruchodem. To samé plati i pro piipadné pouziti funkce RTMDLL: RtmFunServo ().

Pro cizi redlny ¢as RTX miiZze byt v PLC pouZit modul MODULE CYCLICOPERATION, ktery béZi v taktu
FAST (1 ms). Tento modul se ¢asové zpracovava na zacatku obsluhy smyc¢ky FAST. V tomto pfipadé propojeni
spoji se provede i pred prichodem tohoto modulu. Druhé propojeni spoji se provede standardné po jeho
prichodu a pted prichodem MODULE_FAST.

27.8.3 Perioda obsluhy ,,FASTEST*

Perioda obsluhy FASTEST se pouziva jen pro cizi realny ¢as RTX. Systém zabezpeéi periodickou obsluhu
virtualniho spoje v taktu FASTEST, ktery je definovan nastavenim v registru FastestPeriod. Pokud je
v registru defaultni hodnota, tak se pouzije nastaveni podle MasterCycleTime pro sbérnici EtherCAT.
Defaultni hodnota pro periodu MasterCycleTime je 1000 us (podle cyklu EtherCAT Mastra). Perioda mize
nabyvat hodnot: 100, 200, 250, 500, 1000 ps.

Pokud existuji virtudlni spoje FASTEST, takZe instrukce DEF IN a DEF_OUT maji 5.parametr nastaveny na
FASTEST a druhy prvek spoje ma moznost periody obsluhy FASTEST, systém v tomto rastru vola modul
MODULE_FASTEST ataké funkci RTMDLL: RtmFunPlcFastest (). Propojeni spoji FASTEST se provede
pted i po prichodu modulu MODULE _FASTEST.
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