Ruéni pojezdy

20. RUCNI POJEZDY

20.1 VSeobecny popis

Ru¢ni pojezdy neni samostatny rezim systému. Pomocné ruéni pojezdy se takto jevi jako okamzity piechod do
rezimu MAN, ale bez zmény rezimu. Z toho je patrné, Ze nejvyznamnéjsi vyuziti pomocnych ruc¢nich pojezda
bude v rezimech AUT, AUT po stopu, AUT — BB. Vyuzije se ale i rychlé operativni popojizdéni napiiklad
v rezimu CA (centralni anulace).

Pro pomocné ru¢ni pojezdy budeme pouzivat oznaceni: ,,AUTMAN.

Pti ukonc¢eni pomocnych rucnich pojezdi ve stopnutém rezimu AUT nebo v rezimu AUT -BB mame na vybér
tyto zpisoby :

» Provede se navrat na drahu v rezii pomocnych rucnich pojezdl a automaticky reZzim po opétovném startu
pokracuje presné podle programované drahy.

» Pomocné rucni pojezdy se pouziji jen pro odjeti z mista stopu (napiiklad s tocicim se vietenem). Potom
nasleduje centralni anulace a opétovny start programu pomoci volby bloku, nebo zrychlenou volbou cont.

Pro tizeni ruénich pojezdi mozno vyuzit sadu systémovych prikazi ,,Command® a sadu piikazi pro realny Cas
,RtmCommand®, které jsou ptimo definované v defini¢nich souborech klavesnic typu , KbdConfig“. Popis
prikazl a jejich pouziti je popsano v kapitole: ,,Ovladaci panely*.

V této kapitole bude popsan i zptisob nezavislého posouvani drahy, tzv rezim ,,SHIFT",
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20.2 Bitové signaly pro PLC program

PLC program ma pro pomocné ruéni pojezdy a nezavislé posouvani drahy k dispozici tyto bitové signaly:

20.2.1 Zakladni bitové signaly

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

>

Bit ACK_AUTMAN definovany v BZHOO. Hodnota log.1 signalizuje, Ze je pozadovan a kazetou byly
potvrzeny pomocné ruéni pojezdy (AUTMAN). Hodnota log.1 trva po celou dobu aktivace pomocnych
rucnich pojezdda.

Bity PO_OSxPI definované v PB20PI se dynamicky nahazuji na hodnotu log.1 pii poZzadavku na pohyb
v dané ose a pii ukonceni pohybu piejdou na hodnotu log.0. Bity se nahodi na hodnotu log.1 uz
pti pozadavku na pohyb i v pfipadé, Ze je pohyb zakazan naptiklad od signalu MPxPI. Tyto bity proto
muze PLC program vyuZit na zapinani vazby, fazeni spojek a uvolfiovani os (pokud se nutno provadét) a az
po provedeni akce povolit piislusny pohyb. Bity PO _OSxPI neni mozno vyuZit pro fizeni uvolilovani os
tehdy, kdyZz pozadujeme pohyb od rué¢niho tocitka bez piedchoziho pohybu v dané soufadnici. Na fizeni
uvolilovani os pro tocitko je mozno vyuZit bith AUTMAN CONT SELECT a MM x0, jak o tom bude
popsano dale.

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

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

Bity MPxMAN definované v BZHO8MAN slouzi specialné pro povolovani pomocnych rucnich pohybu,
podobné jako bity MPxP1I, ale jen v pripadé, Ze 4.dekada strojni konstanty R233 je nastavena na hodnotu 2.
V tomto piipadé povoleni pohybu nezavisi od biti MPxP1T,ale jen od povolovacich biti MPxMAN uréenych
pro pomocné ruéni pojezdy.

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

Bit EN_AUTMAN definovany v BZHOSMAN svou hodnotou log.1 povoluje pomocné rucni pojezdy. Bit je
prednastaven na hodnotu log.1 pfi startu systému a dal je plné k dispozici pro PLC program. PLC program
muze pomoci tohoto bitu zakazat aktivaci pomocnych ru¢nich rezimu.

Bit REQ ESHIFT je nastaven na hodnotu ,,1* po celou dobu zvoleného rezimu nezavislého posouvani
drahy ,,SHIFT“. PLC program muze Cist i nastavovat (viz dale).

Bit ACT_ESHIFT je nastaven na hodnotu ,,1“ po celou dobu aktivace posouvani dréhy ,,SHIFT*. PLC
program muze Cist i nastavovat (viz dale).
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20.2.2 Informacni signaly

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

>

Bit AUTMAN CONT_ NC definovany v MAN NC svou hodnotou log.1 informuje PLC program, Ze fizeni
pomocnych ruénich pOJezdu se provadi z panelu systému.

Bit AUTMAN CONT_TOC definovany v CONT AUTMANZ svou hodnotou log.1 informuje PLC program, Ze
fizeni pomocnych ruénich pojezdi se provadi z panylku tocitka.

Bit AUTMAN CONT_ SELECT definovany v CONT AUTMAN svou hodnotou log.1 informuje PLC program,
7e se provadl predvolba pohybu pro pomocné rucni pojezdy z panelu systému nebo z panylku tocitka.
Naptiklad, kdyz se na panylku tocitka stiskne soufadnice, pohyb se nevykona, ale piislusna soufadnice se
predvoli.

Bity MM _x0 a MM x1 definované v AX AUTMAN informuji PLC program o fizeni ru¢nich pojezdi. Bity
MM X0, MM Y0, .. ,MM 60 urcuji pozadavek na pohyb v kladném sméru a bity MM X1, MM Y1,
,MM_61 urcuji poZzadavek na pohyb v zdporném sméru.

Bit AUTMAN CONT_GOO definovany v CONT AUTMAN svou hodnotou log.1 informuje PLC program, Ze
pri fizeni pohybu zpanelu systému nebo zpanylku toCitka je pravé pozadovan rychloposuv. Kazda

soufadnice pojede svym vlastnim rychloposuvem, ktery je zadan v konfiguraci.

Buitka SHIFT CONTROL Jednotlivé bity jsou nastaveny na hodnotu ,,1% pfi aktivnim posunu konkrétni
soufadnice (viz dale).

Pole SHIFT x typu DWORD. Aktuélni hodnota nez4vislého posunuti pro jednotlivé soufadnice [1/8 pm].

20.2.3 Piimo sdilené proménné

Piimo sdilené proménné typu ,RtmVar‘ slouzi pro predani stavu ru¢nich pojezdii a rezimu ,, SHIFT™ pro
indikaci ptimo do HTML oken a dialogt.

>

Pole KnobSelAx0, KnobSelAxl,.. typuBYTE slouzi pro indikaci ptedvolené osy pro ru¢ni
pojezdy a pro nezavislé posouvani drahy. Na zaklad€ hodnoty v buiice se napfiklad mohou ménit obrazky
pro indikaci v HTML okn¢ (viz priklad dale). Kazda buiika indikuje stav jedné NC osy a miiZe nabyvat
hodnot:

0 = osa nevyvolena pro rucni pojezdy

1 = osa je predvolena pro ru¢ni pojezdy a pfipadné pro posun z tocitka

2 = osa je predvolena pro nezavisly posun ,,SHIFT*

Pole Pos6ShiftAx0, Pos6ShiftAx1,.. typu REAL slouzi pro indikaci aktualniho nezavislého
posunuti pro jednotlivé osy ,,SHIFT* [mm].

Symbol RegShift je ptimé sdileni bitu REQ ESHIFT
Symbol ActShift je ptimé sdileni bitu ACT ESHIFT
Symbol KnobStep je piimé sdileni butiky KNOB_STEP typu WORD.

Symbol ShiftEnable je ptimé sdileni buitky SHIFT ENABLE typu BYTE
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20.2.4 Externi fizeni ru€nich pojezdu z PLC

Bity pro externi fizeni pohybu v pomocnych ruc¢nich pojezdech slouzi pro zadavani pohybu, sméru pohybu,
rychlosti pohybu.

>

Bity EXM x0 a EXM x1 definované v EXT CONT AUTMAN slouzi pro zaddvani pohybu a sméru pohybu
v pomocnych rucnich pOJezdech Bit EXM X0 pfi nastaveni na hodnotu log.1 je poZadavkem na pohyb v ose
X vkladném sméru. Bit EXM X1 pii nastaveni na hodnotu log.1 je poZadavkem na pohyb vose X
vzéporném sméru. Nastaveni bith EXM x0 a EXM x1 je platné jen tehdy, kdyz je bit
REQ EXT CONT_ AUTMAN nastaven na log.1 (bude pojednano dale). V opac¢ném piipad€ na hodnotach bitt
EXM x0 aEXM x1 nezileZi. Pro poZzadavky na pohyb miZe byt nastaveno i vic bitl najednou.

Bit REQ EXT GOO_AUTMAN definovany v EXT CONT AUTMAN je externi pozadavek pro rychloposuv.
Kdyz PLC program pozaduje posun v pomocnych rucnich pojezdech rychloposuvem, nastavi bit
REQ EXT GOO_ AUTMAN na hodnotu log.1. Rychloposuv pro kazdou soufadnici je ur¢en v konfiguraci.
KdyZz ma tento bit hodnotu log.0, soutadnice se pohybuji rychlosti podle atributu , Feed™ nebo rychlosti
zadanou externé z PLC programu. V kazdém pripad¢ se rychlost ovliviiuje pomoci potenciometru procenta
F nebo externim fizenim procenta rychlosti z PLC programu.

Bit REQ EXT SELECT_ AUTMAN definovany v EXT CONT AUTMAN je externi poZadavek na piedvolbu
pohybu v pomocnych ruénich pojezdech. PLC program  hodnotou log.1 v bitu
REQ EXT SELECT AUTMAN a nastavenim piislusného bitu EXM x0 piedvoli pohyb v dané
soufadnici. Osa se nerozjede, ale bude predvolena pro nasledujici pohyb zadavany od ru¢niho kolecka.

Bit REQ EXT CONT_AUTMAN definovany v EXT CONT AUTMAN3 je pozadavek na externi fizeni
pohybu v pomocnych ruénich pojezdech. Kdyz je bit nastaven na hodnotu log.0, zadavani soufadnic a sméru
pohybu se provadi z panelu systému nebo z panylku tocitka (interni fizeni pohybu). V tomto piipadé
nanastaveni bith EXM x0 a EXM x1 nezdlezi. Kdyz je bit REQ EXT CONT AUTMAN nastaven
na hodnotu log.1, zadavani soufadnic a sméru pohybu se provadi externé z PLC programu pomoci bitd
EXM x0 a EXM x1 (externi fizeni pohybu). V tomto piipadé se nedd pohyb ovlivnit z panelu systému nebo
z panylku tocitka. Bit je po zapnuti systému piednastaven na hodnotu log.0.

Bit REQ EXT FEED_AUTMAN definovany v EXT CONT AUTMAN3 je pozadavek na externi fizeni
rychlosti pohybu v pomocnych ru¢nich pojezdech. Kdyz je bit nastaven na hodnotu log.0, zadavani rychlosti
pohybu se provadi z panelu systému (interni fizeni rychlosti). V tomto pfipadé na nastaveni buiky
EXT FEED AUTMAN nezalezi. KdyZz je bit REQ EXT FEED AUTMAN nastaven na hodnotu log.1,
zadavani rychlosti pohybu se provadi externé z PLC programu pomoci buitkky EXT FEED AUTMAN
(externi fizeni rychlosti). V tomto piipadé se neda rychlost pohybu ovlivnit z panelu systému. Bit je
po zapnuti systému piednastaven na hodnotu log.0.

Buitkka EXT FEED_AUTMAN typu WORD slouzi pro zadé4ni externi rychlosti v pomocnych rucnich
pojezdech z PLC programu. Takto zadand rychlost se projevi, jen kdyZz je bit REQ EXT FEED AUTMAN
nastaven na hodnotu log.1. Hodnota rychlosti se zadava v binarnim kédu v mm/min nebo v pm/ot.
V kazdém ptipadé se rychlost ovlivituje pomoci potenciometru procenta F nebo externim fizenim procenta
rychlosti z PLC programu.

Bit REQ EXT FEED_ GOO_AUTMAN je pozadavek na externi fizeni rychlosti pohybu v pomocnych rucnich
pojezdech rychloposuvem Kdyz je bit REQ EXT FEED GOO AUTMAN nastaven na hodnotu log.1,
zadavani rychloposuvu se provadi externé z PLC programu pomoci builkky EXT FEED GO0 AUTMAN
(externi fizeni rychloposuvu). Bit je po zapnuti systému prednastaven na hodnotu log.0.

Buitkka EXT FEED_GOO_AUTMAN typu WORD slouzi pro zadani externi rychlosti pro rychloposuv
Vpomocnych ruénich pOJezdech z PLC programu. Takto zadana rychlost se projevi, jen kdyz je bit
REQ EXT GOO_ AUTMAN nastaven na hodnotu log.l. Hodnota rychlosti se zad4vd v binarnim kédu
v mm/min.
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Bit G95_AUTMAN je pozadavek na otiCkovy posuv. KdyZ PLC program nastavi bit G95 AUTMAN
na hodnotu log.1, jsou vSechny rychlosti posuvii (interni i externi) v pomocnych rucnich pojezdech
vykonany ota¢kovym posuvem v um/ot. Tento bit neovliviiuje rychloposuv signalizovany
v AUTMAN CONT GOO nebo zadany vREQ EXT GOO AUTMAN. Bit G95 AUTMAN je po zapnuti
systému piednastaven na hodnotu log.0.

Bit AUTMAN REQ definovany v BZHOO je pozadavek na aktivaci pomocnych ru¢nich pojezdd. Hodnota
log.1 v bitu AUTMAN REQ aktivuje pomocné ruéni pojezdy, pokud jejich aktivace je v systému povolena.
PLC program se o aktivaci pomocnych ruc¢nich pojezdii miize pfesvédcit pomoci signalu ACK_AUTMAN.
Kdyz PLC program vyzaduje aktivaci pomocnych rucnich pojezdli, musi drzet bit AUTMAN REQ na
hodnoté¢ log.1 po celou dobu pozadované aktivace. Pokud byly pomocné ruéni pojezdy aktivovany z PLC
programu a bit AUTMAN_REQ se shodi na hodnotu log.0, budou pomocné ruéni pojezdy deaktivovany.

Bit AUTMAN SELECT definovany v AUTMAN SEL je pozadavek na aktivaci pomocnych ruénich pojezdi.
Hodnota log.1 aktivuje pomocné ruéni pojezdy, pokud jejich aktivace je v systému povolena. PLC program
jen nastavuje zadost hodnotou log.1 a systém po pievzeti zadosti bit vZdy vynuluje, a to bez ohledu na
uspésnost zadosti.

Bit AUTMAN CANCEL definovany v AUTMAN SEL je poZadavek na deaktivaci pomocnych rucnich
pojezdi. Hodnota log.1 zrus$i pomocné ruéni pojezdy, pokud jejich deaktivace je v systému povolena
(mohou byt jesté jiné pozadavky). PLC program jen nastavuje zddost hodnotou log.1 a systém po pievzeti
zadosti bit vzdy vynuluje, a to bez ohledu na tspésnost zZadosti.

Buitka POS_SPACE_PLC typu BYTE slouZi pro ur€eni prostoru, ve kterém mé externi fizeni pohybu
probihat. Systém standardné pouziva né€kolik transformaci, které jsou zafazeny na vystup interpolatoru.
Jednotlivé transformace oddéluji ,,prostory”, ve kterych je definovana aktualni poloha (viz ,,Rozhrani CNC-
PLC*).

Buitka POS_SPACE_MMM typu BYTE slouzi pro urceni prostoru, ve kterém ma probihat pohyb fizeny
pomoci piikazii typu ,RtmCommand“. Prikazy jsou konfigurovany napiiklad v souborech  typu
»*.KbdConfig" (napiiklad RtmCommand="RTMID IMMM MOVEY", vizndvod ,,Ovladaci panely®).

Bit AUTMAN KNOB1 DIS definovany v AUTMAN SEL fidi povoleni ovlddéni z panelu 1.toc¢itka. Hodnota
log.1 zakaze “funkénost tlagitek z 1.toitka.

Bit AUTMAN KNOB2_ DIS definovany v AUTMAN SEL fidi povoleni ovlddéni z panelu 2.toc¢itka. Hodnota
log.1 zakaze “funkénost tlagitek z 2.toditka.

Bit AUTMAN WHEEL DIS definovany v AUTMAN SEL2 zakdZe automatickou volbu osy v rucnich
posuvech (RTMCommand) pro dalsi ovladani tocitkem.

Bit AUTMAN KNOB_ TOGGLE definovany v AUTMAN SEL2 modifikuje zpiisob pfedvolby na ovladacim
tocitku. Prlkazy RTMCommand (RTMID MMM SEL.. ) pro piedvolbu os stfidavé aktivuji a dezaktivuji
moznost ovladani os z panylku tocitka.

Buitka KNOB_STEP typu WORD slouZi pro zadéni kroku tocitka.

Buitka SHIFT ENABLE. Jednotlivé bity slouzi pro povoleni nezavislého posouvani dréhy (viz déle).
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20.3 Ovladani ruc¢nich pojezdi pomoci Joysticku

Systém umoziuje piipojit ruéni panylek s Joystickem pro ovladani ruénich pojezdi (viz. Navod ,,Ovladaci
panely®).

20.3.1 Konfigurace pro Joystick

Joystick je ptipojen pomoci sbérnice CAN-BUS na jednotku EtherCAT KLA60, jako dalsi typ panelu. Proto se
konfiguruje v ChannelConfigu jako samostatné HMI zafizeni, naptiklad:

<HMIDevice No="Q"
Active="1"
DeviceType="PanelKla60"
DeviceName="ECAT.KLA60 1">

</HMIDevice>
<HMIDevice No="1"
Active="1"

DeviceType="JoystickKla50"
DeviceName="CAN[1] .KLAS50[2]">
</HMIDevice>

Tlacitka na panylku Joysticku budou mit standardné sviij konfigura¢ni soubor typu ,KbdConfig®, ktery je
potieba vytvorit a také zaregistrovat (viz konfigurace tlacitek v navodu ,,Ovladaci panely*).

$S{registry::Write}
"HKLM\Software\MEFI\WinCNC\Machine\Channels\ChannelO\Keyboards\Keyboardl"
"ConfigFiles" "JoystickArea.KbdConfig" "REG MULTI Sz" SRO

Priklad pro soubor JoystickArea.KbdConfig:

<KeyboardConfig>

<Comment>
Tlac¢itka vzdéleného ovladani s joystickem.

</Comment>

<KeyConfig ScanCode="0x17" Type="Normal" PlcCommand="cmdJoystick"></KeyConfig>

<KeyConfig ScanCode="0x0f" Type="Normal" Command="0" ></KeyConfig>
<KeyConfig ScanCode="0x07" Type="Normal" Command="0" ></KeyConfig>
</KeyboardConfig>

Dale je nutno v souboru typu ChannelConfig konfigurovat logické potenciometry ,,Override®, napiiklad:
Systém vynechané kroky v tabulce interpoluje a hodnota pro Joystick musi byt z intervalu (-1, 1).

<Override No="3"
DefaultValueNo="128"
ConnectToPhysicalPotentiometer="1"
PhysicalPotentiometerNo="2">

<OverrideValue No="0"> -1.0 </OverrideValue>
<OverrideValue No="30"> -1.0 </OverrideValue>
<OverrideValue No="118"> 0.0 </OverrideValue>
<OverrideValue No="128"> 0.0 </OverrideValue>
<OverrideValue No="138"> 0.0 </OverrideValue>
<OverrideValue No="220"> 1.0 </OverrideValue>
<OverrideValue No="255"> 1.0 </OverrideValue>

</Override>
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<Override No="4"
DefaultValueNo="128"
ConnectToPhysicalPotentiometer="1"
PhysicalPotentiometerNo="3">

<OverrideValue No="0"> -1.0 </OverrideValue>
<OverrideValue No="30"> -1.0 </OverrideValue>
<OverrideValue No="118"> 0.0 </OverridevValue>
<OverrideValue No="128"> 0.0 </OverrideValue>
<OverrideValue No="138"> 0.0 </OverrideValue>
<OverrideValue No="220"> 1.0 </OverrideValue>
<OverrideValue No="255"> 1.0 </OverridevValue>

</Override>

20.3.2 Ovladani Joysticku z PLC

PLC soubor musi mit ptipojen systémovy soubor include SysMac. inc:
t _include 'SysMac.inc'

V tomto souboru jsou definovany makra pro inicializaci a ovladani Joysticku:

;Makro pro nastaveni Joysticku pro osu

(011121") ;

; Parametry:

;AxXis ..., Index NC osy (0,1,2,3,..)

;MaxFeed ....Maximalni rychlost [mm/min],

; hodnota 0 znamena, ze se pouzije rychlosti "Feed, FeedSafe" ze ;
ChannelConfigu

;Override ...cislo override podle elementu "Override" v Channelconfigu
(ne podle fyzickeho potenciometru)

;Dir ... priznak otoceni smeru

DEF_T_MACRO JOYSTICK_INIT Axis, MaxFeed, Override, Dir

;Makro aktivace a deaktivace joysticku pro osu
; Parametry:

JAxXis ... .... Index NC osy (0,1,2,3,..)
;Active ..... 0/1 aktivace rizeni joustickem

DEF_T MACRO JOYSTICK Axis, Active

(Ptiklad PLC pro ovladani Joysticku je v projektu ,,PLC Sample Joystick Ecat“.)
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20.4 Nezavislé posouvani drahy

Jedna se o moznost nezavislého posouvani drahy pomoci ru¢niho kolecka i v pribéhu jeti programu. Posun je
k draze ptipocten az na vystupu z interpolatoru a tak neovlivni priubéh programu, v§echny typy posunuti drahy a
ani interpolaci v ramci bloku.

Pro nezavislé posouvani drahy budeme pouzivat oznaceni: ,,SHIFT*.

20.41 Volba rezimu a aktivace posouvani drahy

Volba rezimu posouvani se provadi napiiklad pomoci tlacitka panelu systému, které ma v definicnim souboru
typu ,,KbdConfig* nastaven RtmCommand="RTMID MMM SHIFT REQ"“, viz nivod: ,Ovladaci panely*.

Volbu rezimu posouvani SHIFT lze provést iz PLC nastavenim bitu REQ ESHIFT na hodnotu log.1

Zruseni rezimu posouvani se provadi pomoci stejného prikazu, jako pro volbu posouvani. Pfi zruSeni rezimu
posouvani drahy systém odjede na pivodni misto pfed posunem drahy.

Aktivace posunu drahy se mize provést napiiklad pomoci tlacitka panelu systému, které ma v defini¢nim
souboru typu ,, KbdConfig* nastaven RtmCommand="RTMID MMM SHIFT ACT".

Aktivaci posouvani SHIFT lze provést iz PLC nastavenim bitu ACT _ESHIFT na hodnotu log.1.

V aktivnim stavu posouvani drahy je mozno volit osu pro posun pomoci standardnich piikazi predvolby.
(napiiklad RtmCommand="RTMID MMM SELOO“), viznavod: ,Ovladaci panely*.
Pomoci ruéniho kolecka je mozno aktualni posun kdykoli ménit.

Po posunuti drahy je vhodné aktivaci zrusit stejnym piikazem, jak byla aktivace zvolena. Ruéni tocitko pfestane
drahu posouvat a zrusi se posledni volba osy. VSechny aktualni posuny drahy zlistanou nadale platné.

Na obrazovce systému je vhodné indikovat:
e rezim SHIFT je aktivni
e Kterd osa se prave posouva
e  Aktualni posun pro vSechny osy

Pro snadnou tvorbu HTML oken slouzi ptimo sdilené systémové proménné (uz bylo popsano) :
e KnobSelAxO0, ..
e PosoShiftAxO, ..
e ActShift

Priklad tvorby HTML okna bude uveden dale.
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20.4.2 Informace pro PLC pro nezavisly posun

PLC program ma k dispozici nékolik signal, které se tykaji nezavislych posunti drahy:

Nazev Typ Popis

REQ ESHIFT BIT PLC program mize Cist a nastavovat.
Bit je nastaven na hodnotu “1” po celou dobu zvoleného rezimu posouvani.

ACT ESHIFT BIT PLC program mize Cist a nastavovat.
Bit je nastaven na hodnotu “1” po dobu aktivace posunu drahy v platném
rezimu posouvani.

SHIFT CONTROL |BYTE PLC program mize jen Cist.
Jednotlivé bity jsou nastaveny na hodnotu “1” pti aktivnim posunu konkrétni
soufadnice. Bity jsou pfifazeny osam postupné od nejnizsi vahy podle poradi
definice os (bit 0=1.0sa, bit 1=2. osa, ...). Hodnota v buice
SHIFT CONTROL je platna pouze, kdyZ je bit ACT ESHIFT nastaven na
hodnotu “1”.

SHIFT ENABLE |BYTE PLC program mize nastavovat.
Jednotlivé bity jsou svou hodnotu “1” povoluji pohyb pfi aktivnim posunu pro
konkrétni soufadnice. Bity jsou pfifazeny osam postupné od nejnizsi vahy
podle poradi definice os (bit 0=1.0sa, bit 1=2. osa, ...). Proménna
SHIFT ENABLE je ptednastavena na hodnotu 3Fh.

SHIFT x DWORD | PLC program mize jen Cist.

Pole 6 double-wordu.
Aktualni hodnota posunuti pro jednotlivé soufadnice v osminach mikronu
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20.5 Priklad tvorby okna pro ruéni rezimy

Dale uvedeme ptiklad tvorby okna pro indikaci ptedvolby osy toc€itka a nezavislého posunu drahy. Upravi se
napriklad okno ,MAIN* (soubor MAIN.HTML) tak, aby zelenym koleckem pifed ndzvem soufadnice se
indikovala pfedvolena osa pro to¢itko a ¢ervenym koleCkem osa, ktera ma aktivni nezavisly posuv (SHIFT).
Cerveny tdaj udava o kolik je osa posunuta vrezimu SHIFT. Kompletni feSeni je uvedeno ve vzorovém
projektu PLC pro skoleni.

e X 7.536|F 0
-0.114 0.000
Y  -25833|S 0
) 0.000 0.000
Z 0.000 | Dist 0.000
0.000 0.000
<!-- Vypis nézvu soutradnice -->

<DIV id="AxisX Lbl" class="LabelBig">X</DIV>

<!-- Vypis aktudlni polohy -->

<DIV id="AxisX Pos" class="ValueBig" CNCType="AsyncIndicatorPainter"
AIPLibrary="StdPlugins" AIPType="Tool" AIPOptions="Channel: 0; Axis: X;
ValType: Pos0;">+0000.000</DIV>

<!-- Vypis znac¢ky reference -->

<DIV id="AxisX InRef" class="ValueMedium" CNCType="AsyncIndicatorPainter"
AIPLibrary="StdPlugins" AIPType="Axis" AIPOptions="Channel: 0; Axis: 0;
ValType: InRef; GraphType: Image; ImgWidth: 15; ImgHeight: 15;">*</DIV>

<!-- Vypis distance -->

<DIV id="AxisX Dist" class="ValueMedium" CNCType="AsyncIndicatorPainter"
AIPLibrary="StdPlugins" AIPType="Axis" AIPOptions="Channel: 0; Axis: 0;
ValType: Distance;">+0000.000</DIV>

<!-- Vypis znacky predvolené osy toc¢itka a SHIFT -->

<DIV 1id="AxisX Knob" CNCType="AsyncIndicatorPainter"
AIPLibrary="StdPlugins" AIPType="RtmVar" AIPOptions="Channel: 0O;
Variable: 'KnobSelAx(0'; GraphType: Image; Img0: KnobSelO.png; Imgl:
KnobSell.png; Img2: KnobSel2.png;">*</DIV>

<!-- Vypis aktudlniho posunuti SHIFT -->

<DIV id="AxisX Shift" class="ValueMedium" CNCType="AsyncIndicatorPainter"
AIPLibrary="StdPlugins" AIPType="RtmVar" AIPOptions="Channel: 0O;
Variable: 'Pos6ShiftAx0'; NumberPrecision: 3;">+00.000</DIV>

V hlavicce HTML souboru je definovan ,,stylopis® pro kazdy prvek. Naptiklad pro vypis znacky piedvolby
tocitka je:

<STYLE type="text/css">
#AxisX Knob, #AxisY Knob, #AxisZ Knob
{position: absolute; left: 9px; top: 24px; width: 16px; height: 16px; }
</STYLE>
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20.6 Nékteré moznosti fizeni z PLC programu

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

20.6.1 Priklad fizeni, kdyz jsou vSechny souradnice trvale v polohové vazbé

V ptipad€, Ze na stroji jsou vSechny soufadnice trvale v polohové vazbé, je situace velmi jednoducha. PLC
program nemusi mit Zadnou podporu pro pomocné ruéni pojezdy.

V piipadé€, Ze je potfeba uvolfiovat a upinat osy nebo ovladat spojky pro soufadnice, mizeme si vybrat, zda
budeme pro pomocné ruc¢ni pojezdy blokovat pohyb pomoci signaltit MPxPI nebo MPxXMAN. Vybér provedeme
pomoci nastaveni 4.dekady strojni konstanty R233, jak uz bylo popsano vyse.

20.6.2 Priklad fizeni pro 1 osu s upinanim bez panylku s ruénim tocitkem

Priklad pro fizeni osy X v ¢asti MODULE MAIN, pro blokovani pohybu pouZijeme signdl MPxMAN (4. dekada
strojni konstanty R233 je 2). Bity MPxMAN jsou v zakladnim stavu v hodnoté log.0. V tomto piipad¢é neni
pouZity panylek s ru¢nim toc¢itkem. Ovladani miizeme napsat v ¢asti MODULE MATIN:

LDR ACK_AUTMAN ;test aktivace pomocnych rucnich pojezdt

LA PO_OSXPI ;je poZadovan pohyb v ose X ?

FL1 1,MCH MAN X ;podminénd aktivace mechanizmu pohybu X
MECH BEGIN MCH MAN X ;definice mechanizmu pro *fizeni pohybu X

uvolnéni osy , zapnuti vazby ,...

FL 1, MPXMAN ;povoleni pohybu v ose X pro ruéni pojezdy
EX

LDR PO _OSXPI

LA ACK AUTMAN

EX1 :Cekédni a ukonceni pohybu pro ruéni pojezdy
FL 0, MPXMAN ;zdkaz pohybu pro rucéni pojezdy

upnuti osy, vypnuti vazby ,....

MECH END MCH MAN X
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20.6.3 Priklad pro externi fizeni pohybu pomoci potenciometrt

Na stroji jsou potenciometry pro zadavani rychlosti pohybu a piepinace pro volbu sméru pohybu.

Vstupy z panelu stroje:

POT10: DFM

;X _SLOW I pomaly stupen

;X _RAPID I rychly stupen

;X ON I potenciometr zapnut
;X OFF I potenciometr vypnut
;X _MINUS I zadporny smér

;X PLUS I kladny smér

X_SLOW_I,X RAPID I,X ON I,X OFF I,X MINUS I,X PLUS I,,

;minulé stavy a priznaky

POT11: DFM X SLOW M,X RAPID M,X ON M,X OFF M,X MINUS M,X PLUS M,,

ANALOG_POT X: DS 4

POT_FEED X:

DS 4

;Mechanizmus pro test volby sméru pro potenciometry

MECH BEGIN
fl
fl

PotencSmerX:
ex
ldr
exl
ldr
lo
ex0
ldr
la
311

1ldr

ex
ldr

1x
ldr

1x

1o

1o

ex0

fl
Jjum
MECH_ END

MechPotencSmerX
1,MechPotencFeedX
1,MechPotencStopX

MechPotencStopX

X_MINUS I
X_PLUS I

X MINUS T
X PLUS I
PotencSmerX

X_MINUS I
X_MINUS M

X _PLUS I

X _PLUS M
1,MechPotencPohybX

X_MINUS I
X_MINUS M
X_PLUS I
X_PLUS M

-MechPotencPohybX
1,MechPotencStopX

PotencSmerX
MechPotencSmerX

;zadavéani rychlosti pot.
;stop pohybu pot.

; Cekd na konec pripadného stopu

; Cekd na volbu sméru

;nesmi byt oboje

;pamét smeéru

;mohou se testovat podminky pohybu

;kontroluje zménu sméru pri beéhu

;stop pohybu pot.
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;Externi zadavéani rychlosti pro potenciometry

MECH BEGIN MechPotencFeedX
PoteFeedC:

ex

ldr MechPotencStopX

exl

lod cnst.100

ldr X SLOW I

Wr X_SLOW M

stol POT FEED X

lod cnst.5000

ldr X RAPID I

wr X_RAPID M
stol POT_FEED X
eXx

lod POT FEED X

mulb ANALOG POT X
divb c¢nst.1000

sto  EXT FEED AUTMAN
ldr X _SLOW_I

1x X_SLOW M

ldr X RAPID I

1x X_RAPID M

lo

lo -MechPotencPohybX
ex0

fl 1,MechPotencStopX
Jjum PoteFeedC

MECH END MechPotencFeedX

;Stop pohybu potenciometru
MECH BEGIN MechPotencStopX
f1 0,EXM X0,EXM X1
mech init MechPotencPohybX
ldr PrPosXVyp
la -X ON_ I
ex0
MECH END MechPotencStopX

;Test podminek pohybu pro potenciometry

MECH BEGIN MechPotencPohybX
ldr X ON_ I

; Cekd na konec pripadného stopu

;pomald rychlost

;velkd rychlost

;sejmuta analog.hodnota pot.

;externi zadéani rychlosti
;test zmény rychlosti

;stop

; konec pohybu

; Cekd na vytoceni pot. do nuly

; Cekd na pootoceni pot.

la -X_OFF I

ex0

fl 1,AUTMAN REQ ;poZzadavek na AUTMAN
£1 1,REQ EXT CONT_ AUTMAN,REQ EXT FEED AUTMAN ;externi fizeni
ex

ldr X PLUS M ;aktivace pohybu !

wr EXM X0

ldr X MINUS M

wr EXM X1

bex

1ldr X ON I ;testuje pootoceni pot.
la -X_OFF I

exl

fl 1,MechPotencStopX

MECH END MechPotencPohybX
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;Konec reZimu pro potenciometry
MECH BEGIN MechPotencEnd

fl 0,EXM X0,EXM X1 ; konec pohybu
fl 0,AUTMAN REQ
f1 0,REQ EXT CONT AUTMAN,REQ EXT FEED AUTMAN

mech init MechPotencSmerX

mech init MechPotencPohybX

mech init MechPotencFeedX

mech init MechPotencStopX
MECH END MechPotencEnd
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