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UvoD

1.UVvOD

Polohovaci moduly (tab.1.1) slou i pro izeni polohy strojnich za izeni pomoci servopohon
(Motion Control) v programovatelnych automatech (dale jen PLC) TECOMAT TC700.

Polohovaci moduly jsou ur eny pro sou asné izeni 1 a 6 os vr znych reimech vzajemné
vazby pohyb . Kada osa obsahuje regula ni smy ku s PID regulatorem, kde vstupni
informace o skute né poloze je ziskavana pomoci encoderu. Vystupem z regulatoru je
analogovy signal +10V DC pro servopohon. Ka d4 osa ma samostatné 24V binarni vstupy pro
p ipojeni referen niho spina e, dvou HW limitnich spina  a releovy vystup pro ovladani brzdy
servopohonu. Ka d& dvojice os ma jeden binarni vstu p pro spina m ici dotykové sondy TP.

Modul p evadi vstupni Grovn signal na drovn vnit nich logickych signal PLC a naopak
logické signély PLC p evadi na vystupni signaly. Na vstupnich signalech odfiltruje poruchy.

Informaci o typech modul a jejich zakladnich parametrech poskytuji Uudaje na elnich
Stitcich a na bo nicich. Na vnit ni stran dvi ek je znazorn no rozmist ni signél konektor .

Modul je v PLC jednozna n identifikovan pozici v rAmu a adresou ramu.

Polohovaci moduly mohou byt osazovany v libovolnych pozicich zakladnich i roz8i ujicich
ram .

Tab. 1.1 P ehled modul s objednacimi isly

Typ Modifikace i ka | Obj. islo
modulu [mm]

GT-7751 |1 osa izeni polohy, vstupy encoderu, vystup +10V DC, vstupy | 30 | TXN 177 51
pro referen ni a limitni spina e 24 V DC.

GT-7752 |2 osy izeni polohy, vstupy encoderu I, vystupy +10V DC, 30 | TXN 17752
vstupy pro referen ni a limitni spina e 24 V DC.

GT-7753 |4 osy izeni polohy, vstupy encoderu, vystupy +10V DC, 60 | TXN 17753
vstupy pro referen ni a limitni spina e 24 V DC.

GT-7754 |6 os izeni polohy, vstupy encoderu, vystupy £10V DC, 90 | TXN 17754

vstupy pro referen ni a limitni spina e 24 V DC.

Jednotlivé osy polohovaciho modulu mohou pracovat jako zcela nezavislé nebo sr znymi
typy vzajemnych zavislosti pohyb os. V maximalni vystavb a 3 libovolné osy mohou
pracovat ve spole né linearni interpolaci a zbyvajici 3 osy mohou byt op t navzajem v linearni
interpolaci nebo v jiné vzadjemné vazb . Pro kruhovou interpolaci je mo né pou it libovoln é 2
osy s kruhovou interpolaci v jedné ze ti rovin. R zné typy vazeb os Ize kombinovat v ramci
jednoho modulu.

Programovani polohovaciho module je podporovano knihovnou funk nich blok
.MotionControl* v souladu s normou IEC 61 131 - 3 podle specifikace ,Motion Control*
definované sdru enim ,PLC-Open*“.

I

PLCopen
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Polohovaci moduly

2. MECHANICKA KONSTRUKCE

Ka dy modul je opat en plastovym ochrannym pouzdrem &i ky 30mm pro 1 a 2 osy, nebo 60
mm pro 4 osy, hebo 90 mm pro 6 os. Po otev eni elnich dvi ek jsou p istupné konektory pro
p ipojeni signél . Ve spodni asti modulu je otvor pro kabely p ipojené k izené technologii.

Moduly jsou osazeny 3- adymi zasuvkami SUB-D15 a SUB-D26. Vyjimatelné konektory jsou
opat eny krytkami. Kabely se ke konektor m p ipojuji p4jenim.

POZOR! Moduly obsahuji sou  &stky citlivé na elektrostaticky naboj, proto
dodr ujeme zésady pro praci st mito obvody!
Manipulaci provadime pouze na modulu vyjmutém zr  amu!

P i vyjimani dvojitych a trojitych plastovych kryt z rdmu, je t eba povolit vSechny upev ovaci
Srouby najednou.

Tab.2.2 Rozm ry a hmotnost modul

TXN 17751 [TXN17752 |TXN 17753 |TXN 177 54
Rozm ry -vySka [mm] 198
- hloubka [mm] 137
-&i ka [mm] 30 30 60 90
Hmotnost [kg] 0,35 0,4 0,75 1,10

TXV 004 25.01 6
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POLOHOVACI MODULY GT-775x

3.POLOHOVACI MODULY GT-775x

3.1 Z&kladni parametry

Norma vyrobku

SN EN 61131-2

T ida ochrany elektrického p edm tu

SN 33 0600
P ipojeni Vyjimatelné konektory SUB-D ur ené pro pajeni
Typ za izeni vestavné

Kryti (po monta i do ramu)

IP20 SN EN 60529

3.2 Provozni podminky

T ida vlivu prost edi — SN 33 2000-3 Normalni
Rozsah provoznich teplot 0Ca +55<C
Povolena teplota p i p eprav -25 Ca +70 C

Relativni vihkost vzduchu

10 % a 95 % bez kondenza ce

Atmosfeéricky tlak

min. 70 kPa ( < 3000 m.n.m.)

Stupe zne St ni- SNEN 61131-2 2

P ep ova kategorie instalace - SN 33 0420-1 Il

Pracovni poloha Svisla

Druh provozu Trvaly
Elektromagneticka kompatibilita

Emise - SN EN 55022* tida A

Imunita

tab.16, SN EN 61131-2

Fc dle SN EN 60068-2-6

Odolnost v i vibracim (sinusovym) 10 Hz a 57 Hz amplituda 0,075 mm,

57 Hz a 150 Hz zrychleni 1G

* Toto je vyrobek t idy A. Ve vnit nim prost edi (tj. prost edi, kde Ize p edpokladat pou iti
rozhlasovych radiovych a televiznich pijima do vzdalenosti 10 m od uvedenych
p istroj ) m e tento vyrobek zp sobovat radiové ruSeni. V takovém p ipad m e byt

po adovano, aby u ivatel p ijal p isluSné opat eni.

3.3 Elektrické parametry

Polohovaci moduly GT-775x (tab.1.1) pou ivaji submo duly MX-0350 pro p ipojeni
encoder (snima polohy) p est i ady konektor SUB-D15.

Pro ostatni signaly ( analogové vystupy, vstupy referenci a limitnich spina u) dvou os je
pou it submodul MX-0351 st i adym konektorem SUB-D26.

Submoduly jsou zaSroubovany do polohovaciho modulu a mohou se vyjmout pouze p i

servisnim zasahu.
Tab. 3.3.1 Elektrické parametry

Submodul MX-0350

Signaly od inkrementalniho encoderu V,G,NI,ERR

Urove signal - dva symetrické vodi e

RS-422 (5 V)

Frekvence symetrického signalu | Max.

500 kHz

Galvanické odd leni signal od vnit nich obvod

Ano, min. 1,5 kV

TXV 004 25.01 8




POLOHOVACIi MODULY GT-775x

Signal z/do encoderu SSI  SDAT, SCLK
Urove signal - dva symetrické vodi e RS-422 (5 V)
Frekvence signalu | Max. 1 000 kHz
Galvanické odd leni signal od vnit nich obvod Ano, min. 1,5 kV
Napajeni pro encoder 5V nebo 24V DC, max.0,9 W
Galvanické odd leni napajeni od vnit nich obvod Ano, min. 1,5 kV
Submodul MX-0351
Analogové vystupy
Po et vystup 2 (prodv osy, spole n4 zem)
Vystupni nap ti +10V DC
RozliSeni 13 bit
Galvanické odd leni signél od vnit nich obvod Ano, min. 1,5 kV (160 us)
Galvanické odd leni od vSech ostatnich signal Ano, min. 60 V
Vystup ovladani brzdy
Po et vystup 2
Typ vystup P epinaci releovy kontakt
( pro ob o0sy nezavisle)

Spinané nap ti Max. 60 V DC/AC
Zat Max. 60 W DC/120 VA AC
Spinany proud Max. 1A
Galvanické odd leni signal od vnit nich obvod Ano, min. 1,5 kV (160 us)
Galvanické odd leni od vSech ostatnich signal Ano, min. 60 V
Vstupy signal REF,LIM+,LIM- TP (pro ob osy, spole na zem)
Typ vstup (EN 61 131-2) Typ 1
Spole ny vodi Minus
Vstupni nap ti pro log. 0 (UL) Max. 5V DC

Min. -5V DC
Vstupni nap ti pro log. 1 (UH) Min. 15v DC

Typ. 24V DC

Max. 30V DC
Vstupni proud p ilog. 1 Typ. 5 mA
Frekvence symetrického signalu Max. 100 Hz
Si ka osam 1ého impulsu na vstupu (nap . NI') | Min. 1ms
Napdjeni vSech vstup a encoder externim nap tim 24V DC
Napdjeci proud z externiho zdroje | Max. 0,5A
Galvanické odd leni signél od vnit nich obvod Ano, min. 1,5 kV

Poznamka: Napajeni a signély encoder jsou galvanicky spojeny se zemi napdjeciho
nap ti 24 V pro vstupy REF,LIM a TP.

3.4 Diagnostika

Zakladni diagnosticky systém modulu je sou asti standardniho programoveho
vybaveni. Je v innosti od zapnuti napajeni a pracuje nezavisle na u ivateli.

35 Indikace

9 TXV 004 25.01



P IPOJENI VN JSICH PRVK

Na hlavnim elnim panelu je zelenA RUN LED, ervend ERR LED. Pokud RUN LED
sviti, je modul vreimu HALT, pokud RUN LED blikad, je modul vreimu RUN a
komunikuje s centralni jednotkou.

Pokud ERR LED sviti trvale, je modul v chyb , nepoda ila se jeho inicializace, je t eba
servisni zéasabh.

Zelené LIM LED signalizuji stav limitnich spina , zelené REF a TP LED signalizuji stav
referen niho spina e a m ici sondy. ervené EA1 a EA2 LED signalizuji chyby, které
jsou hlaSeny od p islusnych os. Up esn ni t chto hlaSeni jsou sou asn vypisovany na
textovém ty mistném displeji na hlavnim panelu modulu.

__{oer77s4 ) [ |

LIM- REF LIM+
AXIS

LIM- REF LIM+ Lim- REF LIM+
AXISS AXISS
AX154
TP

EA1 EAZ EA3 EA4

EAS EAB

MOTION CONTROL MOTION CONTROL MOTION CONTROL

Obr. 3.1 P iklad hlavniho a vedlejSich indika nich panel modul GT-7754

4.P IPOJENIi VN JSICH PRVK

4.1 Konektory

Pro p ipojeni vn jSich prvk je modul osazen submoduly MX-0350 a MX-0351
S p ipojovacimi konektory Cannon SUB-D.

Submodul MX-0350 p ivadi signély snima e polohy ( encoderu ) od jedné osy. Typ
snima e se zadava v konstantach osy.

Pro inkrementalni encoder ( ozna ovany jako IRC ) to jsou signaly V, G, NI, ERR a
jejich negace. Urovn signal odpovidaji specifikaci normy RS-422.

Pro encoder se seriovym rozhranim ( ozna ovany jako SSI ) to jsou signaly SDAT,
SCLK a jejich negace. Urovn signal odpovidaji specifikaci normy RS-422.

Encodery mohou byt napajeny ze submodulu MX-0350 bu to nap tim +5V nebo +24V.

Submodul MX-0351 generuje signaly analogovych vystup pro dv o0sy a zpracovava
ostatni pomocné signaly, jako jsou limitni snima e pro dv osy, referen ni snima e pro
dv osy, m ici dotykovou sondu a signaly pro ovladani brzd pohon pro dv osy.
K submodulu MX-0351 musi byt vdy p ipojeno externi spole né napajeni +24 V,
z kterého jsou napajeny vSechny galvanicky odd lené obvody vstupnich pomocnych
signal iencoder .

Submoduly zaji§ uji galvanické odd leni signél . Rozmist ni signal na konektorech je
uvedeno v nasledujicich tabulkach.

TXV 004 25.01 10



P IPOJENIi VN JSICH PRVK

Tab. 4.1. Signaly zasuvky MX-0350

Zasuvka MX-0350 | Svorka Rozhrani encoderu
IRC ¥ ssi?
1 V stopa V SDAT | seriova data
2 G stopa G n.c. nezapojovat
3 NI nulovy index n.c. nezapojovat
4 ERR | chyba snima e n.c. nezapojovat
5 +5V | napajeni snima e +5V napajeni snima e
6 GND | zem GND zem
7 n.c. nezapojovat n.c. nezapojovat
8 n.c. nezapojovat SCLK | hodinové pulsy
9 n.c. nezapojovat SCLK\ | hod. pulsy neg.
10 GND | zem GND zem
11 VN stopa V neg. SDAT \ | seriova data neg.
12 G\ stopa G neg. n.c. nezapojovat
13 NI\ nulovy index neg. n.c. nezapojovat
14 ERR\ | chyba snima . neg. n.c. nezapojovat
pohled ze p edu 15 +24'V | napdjeni snima e +24'\V/ | napdajeni snima e
Y inkrementalni encoder 2 encoder se seriovym rozhranim
Typ snima e se zadava v konstantach osy.
Tab. 4.2. Signaly zasuvky MX-0351
Zasuvka MX-0351 | Svorka Signaly
1 AN1 | analogovy vystup 1. osy +10V
2 GNDA | analogova zem
@ 3 Cl brzda 1. osy, st ed kontaktu
4 R1 brzda 1. osy, rozpinaci kontakt
o 5 S1 brzda 1. osy, spinaci kontakt
14%%0 6 LIM1+ | spina limity v kladném sm ru 1. osy
241 %00 7 LIM1- | spina limity v zaporném sm ru 1. osy
12
3013%10 8 REF1 | referen ni spina 1. osy
;214322 9 VIP | +24 V externi spole né napajeni
64°%40 10 GNDA | analogova zem
701?%50 11 GNDA | analogovéa zem
sqlszjiso 12 - nezapojeno
90 - nezapojeno
o 14 - nezapojeno
@ 15 VIN | 0V externi spole né napéajeni
16 VIN | 0V externi spole né napajeni
17 TP dotykova sonda
pohled ze p edu 18 VIP +24 'V externi spole né napajeni
19 AN2 | analogovy vystup 2. osy +10V
20 GNDA | analogova zem
21 C2 brzda 2. osy, st ed kontaktu
22 R2 brzda 2. osy, rozpinaci klidovy kontakt
23 S2 brzda 2. osy, spinaci pracovni kontakt
24 LIM2+ | spina limity v kladném sm ru 2. osy
25 LIM2- | spina limity v zaporném sm ru 2. osy
26 REF2 | referen ni spina 2. osy

11 TXV 004 25.01
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Tab.4.3. Vykonova ztrata na jednom binarnim vstupu

Typ modulu Jmenovité nap ti Vykonova ztrata na 1 vstup

GT-775x 24V DC 0,1 W

4.1.1 P ipojeni snima e polohy

OSet eni signdl a napjeni snima

Napajeni snima e je realizovano ze submodulu MX-0350. Snima je nutné p ipojit
stin nymi vodi i, zvlaSt pokud je p ipojen na v tSi vzdalenost, pop . v prost edi s velkou
hladinou ruseni. Stin ni je nutné pro bezchybnou funkci odm ovani, na n m zavisi i
kvalita regulace. Zapojovani stin ni je uvedeno v kap.4.3.

4.1.1.1 Inkrementalni encoder IRC

Signaly inkrementalniho encoderu

Modul GT-775x umo uje p ipojeni inkrementalniho encoderu. Vystup z encoderu
tohoto typu se sklada ze dvou fazov posunutych signal V a G, které davaji informaci o
sm ru pohybu a po et jejich puls dava informaci o poloze osy. Tato informace je na
jednotce vyhodnocena obousm rnym ita em. DalSim signdlem je signal nulového pulsu
NI. Poslednim signalem m e byt chybové hlaSeni ERR, p edstavujici HW chybu
encoderu.

Nulovy puls NI

Nulovy puls je u rota nich snima generovan jednou za ota ku, u snima linearnich
po ur ité vzdalenosti. Tento signal je na modulu GT-775x pou it p i ndjezdu do referen ni
polohy.

P ipojeni encoderu k jednotce
P ipojeni encoderu je uvedeno na obr.4.4, kde je znazorn nipr b hsignal .
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Obr.4.4 P iklad p ipojeni encoderu s rozhranim IRC
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4.1.1.2 Encodery se sériovou komunikaci SSI

N které typy encoder jsou vybaveny synchronnim sériovym kanalem pro p enos
polohy do idiciho systému. idici systém vydava hodinové impulzy a snima vraci data
po linkach s rozhranim typu RS-422. Pro p enos je pou ivano podle typu encoderu 8 a
32 bit . Po et bit a datova rychlost (SCLK) jsou zadany p i konfiguraci typu snima e a
pracovniho re imu osy z programovaciho prost edi Mosaic. P ipojeni encoderu je uvedeno
na obr.4.5, kde je znazorn nipr b hsignal .

o )
ENCODER SSI R {6'10 @
GND 7y [N 1 hield
UL [SDAT
wfﬁ}@ T
v (o]
10 o110
20 20

I I _ 38
B I | nnn |scikbs ! 30 7130
1 |SCLK) U XX U 7 402340

50 " 150

6
7

5

+5V
V ey T @
max.0,9 W
|
SCLK

SDAT msSBX X X X Xﬁ\\ﬁl X X X X XLSBA /
time

%
Obr.4.5 P iklad p ipojeni encoderu s rozhranim SSI
lUpdate time Measuring lenath 300 750 1000 2000 500 mm
Measurements/sec. 3.7 2.0 23 1.2 0.5 kHz
Data speed 70 kBaud ... 1,0 MBaud, depending on cable length:
Length <3 <50 <00 <200 <400m

Baud rate 1.0 MBd <400 KBd <300 kBd <200 kBd <100 kBl

Obr.4.6 P iklad parametr encoderu s rozhranim SSI

4.1.2 P ipojeni analogovych vystup a ostatnich spina
4.1.2.1 Analogovy vystup

Analogovy vystup je vystupem ak ni veli iny a pro spravnou funkci regula ni smy ky je
op tteba v novat ndle itou pozornost stin ni (kap.4.3.). Vystupem je analogové nap ti
vrozsahu 10V, které m eme zatiit odporem v tSim ne 1 kW. Vystup analogového
nap tije op tgalvanicky odd len od jednotky i od ostatnich signél .

4.1.2.2 P ipojeni limitnich spina areferen niho spina e

Signaly LIM—, LIM+ pro p ipojeni limitnich spina

Limitni spina e se typicky montuji na okraje p ipustného prostoru pohybu sou adnice a
zapojuji se obvykle jako rozpinaci kontakty. Rozpinaci kontakt je zde volen z bezpe nost-
nich d vod , v p ipad p eruSeni obvodu je tato porucha detekovana jako rozpojeni limit-
niho spina e se vSemi d sledky.
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Funkce limitnich spina

Aktivace n kterého limitniho spina e zp sobi okam ité zastaveni pohybu a vyhlaSeni
chyby, ani by doSlo krozpojeni polohové vazby. Osa pak nep ijme p ikaz pro start
pohybu sm rem k okraji prostoru pohybu. Limitni spina e mohou také slou it jako sty né
body pro nastavovani reference, jestlie mechanicka konstrukce stroje tento zp sob
referencovani dovoluje. Vn limitnich spina  musi byt namontovany jest havarijni
spina e, které jsou zapojeny do obvodu centralstopu.

Signal REF pro p ipojeni referen niho spina e

Signal REF slou i k p ibli eni osy k referen nimu bodu, je-li referencovani sou adného
systému provad no uvnit pracovniho prostoru osy.

Polaritu referen niho spina e a limitnich spina je moné zm nit v dialogu nastaveni
re imu osy v HW konfiguraci modulu GT-775x v progra mu Mosaic.

4.1.2.3 Dotykova sonda ( Touch Probe - TP)

Signal TP - dotykova sonda - lze pou it v zavislosti na programovani jednotky pro
n kolik funkci:

p i aktivaci signalu dojde k p esnému zachyceni sou adné polohy, p ipadn ik zastave-

ni pohybu osy a p esnému najezdu na zachycenou polohu (Ize vyu it pro m eni roz-

m r nebo pro ndhradni zp sob referencovani sou adnic)

sni eni rychlosti spust ného pohybu p i aktivovaném signélu (bezpe nostni funkce,

nap . p i otev eni zabrany pro aplikace typu manipulace)

4.1.2.4 Vystupni kontakty pro ovladani brzdy nebo b  lokaci pohonu

Modul je vybaven p epinacim kontaktem relé pro ka dou osu. Relé je vyb uzeno po
dobu uzav eni vazby. Kontakt je proto mo no pou it k ovladani mechanické brzdy pohonu
nebo k jeho blokaci.

P epinaci kontakt relé je dimenzovan pro spindni max. 60 W DC nebo 120 VA AC.
Maximalni povolené pracovni nap ti je 60V DC/AC, max. proud do 1 A. lzolace
galvanického odd leni max. 1,5 kV (160 us).

4.2 Po adavky na napajeni signal

Na napajeni vn jSich signal jsou kladeny stejné po adavky jako na napajeni b nych
binarnich vstup PLC. Vstupni obvody se napdjeji ze zdroje stejnosm rného nap ti. Na
zdroj nesm ji byt p ipojeny jiné spot ebi e. P ipustna tolerance stejnosm rnych napaje-
cichnap tiv etn zvin nije 20 % od jmenovité hodnoty nap ti 24 V DC.

4.2.2 Vhodné napajeci zdroje

Pro napajeni obvod 24 V DC je mo né pou it spinané zdroje PS-25/24, P S-50/24, PS-
100/24, které jsou ur eny pro monta na DIN liStu, nebo jiny podobny zdro j.

4.2.3 Po adavky na provedeni kabela e a stin ni

Po adavky na kabela
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Signaly referen nich a limitnich spina  a signal dotykové sondy jsou galvanicky
odd leny od obvod modulu a provedeni kabelde je vadzano stejnymi pravidly jako
u ostatnich vstupnich signal PLC.

Po adavky na stin  ni

Signaly odm ovani a analogovych vystup jsou rovn galvanicky odd leny. Zasadn
je vSak vedeme stin nymi kabely! Stin ni provadime podle nasledujicich pravidel:

1. Stin ni nepou ivame ani jako signalovy ani jako spole ny vodi .

2. Stin nim nesmi protékat proud, proto jej zasadn zapojujeme pouze na jedné stran
lépe na stran zdroje signalu.

3. Stin ni signal , zapojime do jednoho bodu.

4. P i zapojovani se d sledn vyvarujeme zemnich smy ek !l

calkové stinéni kabelu

W paru
zkroucene kabel
vodice

stinéni paru vodié

Obr.4.4 P iklad provedeni stin ni kabelu

Vedeni signalovych vodi

Vodi e musi byt vedeny co mo na nejkratSi cestou, odd len od silovych rozvod a
jinych zdroj ruSeni. Signaly ani stin ni nesmi byt nikde spojeny s jinymi obvody ne
snima i polohy a servopohony.

Kost eni stroj

Kostra stroje musi byt spojena co mo na nejkratSim spojem se sk ini, v ni je umist n

PLC.

asto je velmi G inné odstin ni zdroj ruSeni a to polohou (umist nim relé, styka a
silovych p ivod do jiné &sti rozvad e ne obvody citlivé na ruSeni), dobrym ukost enim
kryt stroj , motor apod.

Z d vodu snieni urovn ruSeni ve sk ini, kde je instalovan PLC, musi byt vSechny
induktivni zat e oSet ené odruSovacimi leny. K tomuto U elu jsou dodavany odruSovaci
soupravy s RC leny nebo varistory. To plati i pro obvody brzdy pohonu ovladané
releovym kontaktem.

Z&av rem je nutno poznamenat, e nelze vytvo it univerzalni p edpis, pomoci kterého
v dy odstranime vSechny problémy s ruSenim. VySe po psané zasady je nutné chapat jako
ur ité voditko pro vyvarovani se hrubych chyb pi projektovani a zapojovani. P iklad
provedeni stin ni je na obr.4.5.
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5. OBSLUHA GT-775x

5.1 HW konfigurace modulu

Modul je obsluhovan, nastavovan a diagnostikovan z vyvojového prost edi MOSAIC.
V okn ,mana eru projektu” vybereme variantu polohovaciho modulu GT-775x :

[—
dresa PLC: 0 ,ll Pouzit ||7 Autamaticky upravowvat poradi konfiguragnich soubaond pfi prekladu
wp plipajeni: Simulovani FLC

poledns nastaveni i % Mytvétet konfig. soubor PLC " Konfiguraci nelze ménit [ Potlatit obslubu 10 modult
—Paoiet ramir
" TC700 i
- Vit fady PLC 2akladri | =
- Konfigurace Hyw RS |
- 5it PLC - logické propojeni SR |D ) % Pfislufenstyl |
w
- Program Nastaveni rému | w| O FlMI]I
O )
F'?;Iadaé Pozice Typ modulu I Jména I Yerze I Spotieba I Objednaci cizla I
rostied 0
- Owladani PLC 1 J CP-7002 53H0100 500 W TeM 17002
- Preference -
- olby text. editoru 5y ¥¥b&r modulu I (]
- Baryy testového edil| Typ moduluy | h odul I Struéné’ Eoéis modulu | \erze I Spotfeba | Objednaci &
- Zobrazeni zdioj. ki | [ Napsjeci 2drcje GT-7751 polohovaci modul GT-7751 1.0 -2 4177 51
Inspevktor‘ PDU O Bingmi moduly wstupni GT-7752  polohavaci modul GT-7752 1.0 -2 TAM 177 52
"LDDDlntD\"an' kédu | [ Bingrmi moduly wstupni GT-7753  polohovaci modul GT-7753 1.0 -2 THM 177 B3
DEmetace [ Binsmi maduly se vstupy a vistupy GT-7754  polohovaci modul GT-7754 1.0 2 TN 177 54
O &nalogove moduly vstupni IC-7702  4wiitad 32 bit, 80 kHz nebo 4x IRC, 4 DOUT 1.0 1 THM 177 02
[ Analagavé maduly vistupni 5x-7161 4y port HUE Ethernet 10Mbit R-45, 2% port kaskadovani 1.0 2 THM 171 61

O Uzivatelské komurikadni moduly
O Komurikaéni moduly
Dstatni moduly

Obr.5.1 P iklad vyb ru modulu GT-7751 v konfiguraci HW, v mana eru proj ektu.
x

L

—Regim ozy
[~ DOsza v ratatnim médu [~ Invertavat wstup LI+
[~ Otoci smysl fizeni [ Irveertavat wstup LIM-
[~ Otadcit smys odmétovani [ Invertavat wstup REF
[~ 55| encodér 1000 kHz|24 | |BIBits [ Irwertavat wetup TP

rParametiy pohonu

I'IDDD inkrementd na 1 mm [1 otaéku)

IEI napét wykompenzovani napset ove nesymetrie [myv]

IEI necitlivozt pobonu smér plus [rm]

IEI necitlivozt pohonu smér minus [m]

ID.DE zhwtkowa adchylka po dozafeni palohy [rmna] [ [ot] ]
Meze

|5 povolend polohowa odchwlka [mm] [ [ot] )

|1ED mawimalni ichlozt ogy [mmds] [ [otds] )

|3IJD mawimalni zrochleni / zpomaleni ogy [rmmdz2] [ [otd22] ]

Implicitni hodnoty |

W OK | X Znsit | ? Mapovida |

Obr.5.2 P iklad nastaveni e imu a parametr 0sy modulu GT-7752.
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5.2

Uvedeni do provozu

Modul je po zasunuti do rAmu a zapnuti napdjeni pIn p ipraven k innosti a nenastavuji
se nan m adné dalsi prvky.

5.3

P iklady zapojeni osy modulu

x
w
a
O
O
pd
]
2
<
AX2 MOTOR
AX2 ENCODER
u_ND
e
g S
11 o
|1 g —
e —
@ AX2 DRIVE
S \_ GNDA
ﬁ:i Rz 7od P G G G— yaan
UZJ — iﬁ : 2 Break
g 50°%30
6 1 lea72s0 | |2 EmStop
— 7 7 50 25
> 3 ed %60 | [
< 9,18 | 9§ 9,18
1516 | \e— [15.16
e [
oV +24V T
+ L1 L2 L3
% ?Touch Probe Ref % %
Lim- Lim+
= I [/ /R
breakdown breakdown
- | II-D CENTRAL
STOP

Obr.5.3

P iklad zapojeni a provedeni stin ni

podobné)

pro osu AX2 ( zapojeni osy Axl je

17
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5.4 PID regulator osy

Kada osa v modulu GT-775x je izena blokem modelové polohy, ktery vypo itava
po adovanou polohu a rychlost v ka dém bod drahy, na zaklad programovych p ikaz .

Tyto vypo tené hodnoty vstupuji do bloku regulatoru, ktery v polohové nebo rychlostni
vazb zajiStuje adany pohyb izeného serva osy.

M_speed mv | Ef

M_distance % Ureg

L 3

Kp = K

4)|I<Zd

L 3

mv

Fdb

Obr. 5.4 Blokové schéma regulatoru

Blokové schema konven niho regulatoru je zobrazeno nazorn na obrazku 9.1.
V modulech GT-775x je realizovan v numerické form . Vzorkovaci perioda regulator je
pevn nastavena na dobu T = 0,001 [s].

Regulator osy v tomto rastru porovnava modelovou (po adovanou) polohu ,M_distance*
s okam itou polohou ziskanou z odm ovéani polohy osy ,Fdb“. Rozdil je nasoben
proporcialni konstantou ,K,". Integrator pr m ruje ustalenou hodnotu polohové odchylky,
derivator kompenzuje prudké dynamické zm ny polohové odchylky. Korekce integrace p i
p ete eni regula ni smy ky ,K:“(,anti-windup“) a integra ni slo ka a deriva ni slo ka se
p i itaji na vstupu omezova e regula ni smy ky. Po p evodu na vystupni nap ti se
p ipo itava ,FeedForward” ,F¢, to je predikce modelové rychlosti a na vystupu regulatoru
vystupuje nap ti im rné po adované rychlosti osy, co umo uje pracovat regulatoru
s podstatn ni §i polohovou odchylkou b hem pohybu a regulator m e mit nastaven
vySSi proporcionalni p enos, ani by m | sklon ke kmitani.

Konstanta K i je integralni p enos, definovany jako pom r vzorkovaci periody ku dob
integrace : Ki=T/T;. Integrace umo uje dorovnat odchylky v poloze osy. Je-liK =0,
tak se integrace neprovadi.

Konstanta Ky je deriva ni p enos, definovany jako pom r deriva niho asu ku
vzorkovaci period : Kg=Tg/ T. Deriva ni slo ka umo uje kompenzovat kmitani smy ky
regulace. Je-li Kq= 0, tak se derivace neprovadi.

5.5 Lad ni PID regulatoru

Dobrou p edstavu o kvalit izeni ziskame z p echodové charakteristiky systému. Jeji
asté pou ivani je dano snadnou realizovatelnosti ja ko odezva na jednotkovy skok. Cha-
rakterizuji ji t i zakladni rysy (obr.5.5a):

1. Maximalni p ekmit M, je maximalni Spi kova hodnota odezvy regulované veli iny (m -
eno jednotkov ). Velikost p ekmitu p imo souvisi se stabilitou systému.

2. Doba ndb hu t; je as pot ebny pro ndb h regulované veli iny z 10 % na 90 % &dané
hodnoty.

3. Doba ustaleni ts je as pot ebny pro ustaleni regulované veli iny tak, aby jeji maximalni
rozkmit (Spi ka - Spi ka) byl max. 2 % z adané hodnoty.
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a) ODEZVA OBECNE SOUSTAVY
c(t) 1

Mo

1,0
0,9

o
i

b) ODEZVA KRITICKY TLUMENE SOUSTAVY
C(t) A

1,0
0,9

0,1
0

.

te

Obr.5.5 Odezva na jednotkovy skok obecné a kriticky tlumené soustavy

Tzv. kriticky tlumena soustava méa optimélni odezvu. P echodova charakteristika této
soustavy ma nejmensi mo nou dobu nab hu, nulovy p ekmit a nulovou dobu ustéleni
(nekmita okolo &dané hodnoty). Odezva na jednotkov y skok kriticky tlumené soustavy je
na obr.5.5b.

5.5.1 Experimentalni ur eni konstant PID regulatoru

PID regulator se obvykle nastavuje experimentaln , zvlast je-li soustava dynamicka a
neni jednoduSe ur itelnd. Optimaln nastaveny PID regulator p edstavuje kriticky tlumena
soustava. Lad ni PID regulatoru modulu GT-775x p edstavuje nastaveni p ti konstant:
proporcionalni konstanty (zesileni) Kp, integra ni konstanty K;, zp tna integra ni korekce
K, deriva ni konstanty K4 a predikce rychlosti F.

Konstanty regulatoru Ize velice dob e ur it experimentaln ve dvou krocich. V prvnim
systematicky m nime konstanty regulatoru dokud neni odezva soustavy uspokojiva. Pro
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zjist ni vlivu ka dé z konstant na chovani soustavy je po u ita vizualni metoda. Ve druhém
kroku provadime p esné dolad ni soustavy pomoci osciloskopu.

P iprava soustavy sestava z nastaveni vychozich hodnot konstant regulatoru
Ko =Ki=Kc=0, Kq=0,001. dale uzaveme zp tnou vazbu p ikazem MC_Power na
sou adnici 0. H idel by m la z stat v klidu. Pooto eni h ideli zp sobi nyni polohovou
odchylku, ale jeliko mame K, = Ki= 0, regulator nem e tuto odchylku eliminovat.

Nyni budeme nastavovat deriva ni konstantu regulatoru. Deriva ni slo ka tlumi oscila-
ce a p ekmit soustavy, soustavu tedy stabilizuje. Tlumeni je sila tm rnd zm n polohové
odchylky.

Nastaveni deriva ni konstanty

Postupn budeme zvySovat konstantu Ky, dokud h idel stroje neza ne kmitat. Potom
mirn sni ime.
P iklad nastaveni deriva ni konstanty

Doporu ujeme zvySovat K4 v dy na dvojnasobek p edchozi hodnoty a pokud je to mo -
né, po kadém zvySeni kq ru n pooto it h ideli motoru. Odpor h idele proti pooto eni
postupn poroste a bude um rny rychlosti pohybu. P i sni ovani K 4 volime novou hodnotu
metodou p leni intervalu, co je nejrychlejSi zp sob p ibli eni se ke spravné hodnot
Nap iklad zvySujeme Ky od 0,001 v ka dém kroku na dvojnasobek 0,002; 0,00 4; 0,008 ...
a p i hodnot 0,064 nam za ne kmitat h idel, zmenSime tedy hodnotu Kq na hodnotu
uprost ed intervalu mezi touto a p edchozi hodnotou (mezi 0,032 a 0,064) tedy 0,048. P i
této hodnot h idel jeSt nep ipustn kmita, Kq op t sniime na 0,040. Nyni ji h idel
nekmita, zkusime jest Ky zvySit na 0,044. Nyni ji h idel kmita, ale v p ijatelnych mezich.
Hodnotu 0,044 tedy v tomto kroku prohlasime za spravnou. Konstanta Kq mu e dosahovat
hodnot 0,004 a 4,000. Obvikle sou in (K4 X vzorkovaci perioda T) by m | byt asi5a 10
krat kratSi, ne je mechanickd asova konstanta celé soustavy.

—=0,001 K,

L1 | |
1 T T | T
124 8 16 32 40 44 43 B4
Pr=T T |

M-

Obr.5.6 Postup p i ur ovani velikosti Kq

Nastaveni proporciondlni konstanty (zesileni)

Pasivni zat h idele stroje ma za nasledek vznik polohové odchylky. Takto vznikajici
odchylku eliminuje zesileni regulatoru p edstavované proporcionalni konstantou K.
Zesileni produkuje ak ni veli inu p imo Uum rnou odchylce. Konstanta K, je postupn
zvySovana a je hodnocen stupe tlumeni systému. Takto postupujeme, dokud neni systém
kriticky tlumen. Stupe tlumeni hodnotime subjektivn . Po kadém zvysSeni K, ru n
pooto ime h ideli motoru; regulator bude mit snahu udr et p vodni polohu a oto it h ideli
zp t. Je-li K, p ili§ mala, soustava je p etlumena a h idel se vraci pomalu. Je-li K, p ilis
velkd je soustava malo tlumena a hidel se vraci pili§ rychle. To ma za nasledek
p ekmitnuti a tlumené pop . netlumené kmitani okolo adané hodnoty. Hodnota K je
nastavena, kdy ma nejv tSi hodnotu, p i ni jeSt nedochézi k p ekmitu a kmitani. Pak je
soustava kriticky tlumena a ma optimalni odezvu.

P iklad nastaveni proporcionalni konstanty

P i ur ovani hodnot K, postupujeme op t nejprve zdvojnasobovanim hodnoty a po
dosa eni hodnoty, kdy h idel p ekmitne, pou ileme metodu p leni intervalu podobn jako
v p edchozim p ikladu.
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Nastaveni integra ni konstanty

Pokud je motor zati en trvalym momentem (i ve chvil i kdy stoji), vznika polohova od-
chylka, kterou Ize eliminovat zavedenim integra ni slo ky K; regulatoru. Ak ni veli ina
vznikajici zavedenim této slo ky je im rna polohové odchylce a roste linearn s asem.
Velka hodnota K; sice rychle kompenzuje odchylku vzniklou timto momentem, ma vSak za
nasledek zv tSeni p ekmitu a vznik oscilaci. Obecn volime K; tak malou, aby byl p ijatelny

as pro kompenzovani statické odchylky a p ijatelnéd velikost p ekmitu. Doba integrace je
rovna T; =T /K; U soustavy nezati ené statickym momentem bychom na stavili K; = 0.

Abychom omezili nar sténi integra ni slo ky regulatoru s asem, nap iklad p i kompen-
zovani nelinearity typu v le v p evodech, m eme zavést omezeni maximalni velikosti
integra ni slo ky K. (pokud nastavime K. =0, nebude ji integra ni slo ka regulatoru p i
p ete eni kompenzovat). Typicka hodnota Kc m e nabyvat hodnot okolo 0,9.

Dolad ni PID regulatoru podle odezvy na skok izeni

Odezva na skok izeni dava d leitou informaci o kvalit  izeni - o tlumeni soustavy.
V této asti budeme dola ovat PID regulator pomoci osciloskopu (u soustav s pomalou
odezvou pomoci zapisova e) pomoci analyzy odezvy na skok izeni. Jako vychozi pou i-
jeme konstanty regulatoru zjiSt né v prvnim kroku. Skok izeni budeme generovat nasle-
dujicim zp sobem.

Ve smy ce budeme zadavat malé p ir stky drahy s velkou maximalni rychlosti a velkym
zrychlenim. Na osciloskopu budeme sledovat odezvu soustavy m enim analogového
vystupu jednotky, ktery p edstavuje vystup ak ni veli iny. Pouijeme relativni zadavani
drahy po 0,2 mm, rychlost 2 000 mm/s, zrychleni 4 500 mm/s®. S t mito isly docilime
pojid ni po malych Usecich s tém skokovou zm nou rychlosti. Dale je nutné zadat
v inicializa ni tabulce osy pro hlidani meze povolené polohové odchylky jeji p ipustnou
hodnotu dostate n velkou (nap . hodnotu 500 mm), aby nedoSlo k zastaveni pohonu
vlivem p ekro eni polohové odchylky.

Na néasledujicich obrazcich jsou znazorn ny typické odezvy na skok izeni viditelné na
osciloskopu.

P iklad odezvy nedostate n tlumené soustavy

Na obr.5.7 je znazorn na odezva referen ni soustavy, ktera je malo tlumena. Je vid t
p ekmit a naslednou dlouhou dobu ustaleni adané hodn oty vlivem tlumenych kmit . Z
obrazku vyplyva nutnost zvySit deriva ni konstantu Kg.

| _ 5V/div _

L _ 100ms/div _
:J'/i\\/\}/‘.‘w'—: : : /H\\H/H\L/A‘ﬁ'—: :

L | — l —

Obr.5.7 Odezva nedostate n tlumené soustavy
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P iklad odezvy p etlumené soustavy

Na obr.5.8 je odezva p etlumené soustavy, na které je vid t dlouha doba pot ebna pro
dosa eni adané hodnoty a tedy pomala odezva sousta vy. Je tedy pot eba sni it K 4.

- — SV/div -
- — 100ms/div -

Obr.5.8 Odezva p etlumené soustavy

P iklad odezvy kriticky tlumené soustavy

Obr.5.9 ukazuje odezvu kriticky tlumené soustavy a tedy spravn nalad ného regulato-
ru. Soustava ma nulovy p ekmit a rychlou odezvu na skokovou zm nu izeni.

L _ 5V/div _
L _ 100ms/div _

Obr.5.9 Odezva kriticky tlumené soustavy
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6.BEZPE NOSTNI MECHANISMY A ZAHAJENI
INNOSTI JEDNOTKY

6.1 Systém kontrol a bezpe nostnich funkci

Um rn své sloitosti je jednotka GT-775x vybavena p im enym systémem kontrol a
bezpe nostnich funkci. Chyby zjiSt né technickymi a programovymi prost edky jednotky
GT-775x lze rozd lit do nie uvedenych skupin (Uplny p ehled chybovych hlaseni je
uveden v p iloze).

6.1.1 Chyby hardwaru

B hem inicializace polohovaciho modulu je kontrolovano, zda je modul vybaven
po adovanymi submoduly pro zvoleny po et os.

Za provozu kontrolni obvody jednotky nep etrit hlidaji procesor a idici obvody
jednotky (funkce watchdog). Tyto chyby hardwaru zcela znemo uji funkci jednotky. P i
jejich vyskytu dojde v kadém p ipad k odpojeni analogového vystupu jednotky, tak e
jeho vystupni nap ti je nulové (tvrdé zastaveni pohybu vSech os s rozpojenim vazby).

6.1.2 Chyby osy

V procesu vypo tu ak ni veli iny pro pohon je kontrolovan stav limitnich vstup
jednotky, velikost polohové odchylky v klidu i za pohybu. Tyto chyby regulace vedou k
zastaveni pohybu osy, ve které dojde k chyb . Osy, které jsou ve vzajemné vazb , se
zastavuji sou asn . Chyby polohové odchylky vedou k rozpojeni polohové vazby.

6.1.3 Chybyp ikaz

Chyby p ikazu jsou vyhlaseny b hem jeho zpracovani. Nap . Spatny format, nerealné
velikosti parametr nebo nevhodny kontext vzhledem k aktualnimu stavu jednotky. V
podminkach realného provozu mohou mit zava ny chara kter.

6.1.4 Indikace chybovych stav

Chybové stavy jsou indikovany na maticové indikaci a rovn ve stavovém slov
jednotky. Seznam chybovych hladSeni je uveden v p iloze. Chybové hlaSeni na maticové
indikaci roluje a p edchazi mu islo osy, pro kterou je vydano, nap . Ax1- E19,Ax2-E32
znamena, e v ose 1 se vyskytla chyba E19 av ose 2 chyba E32.

6.2 Pou iti brzdy pohonu

V n kterych aplikacich typu obrab ni, m enirozm r nebo manipulace s materialem je
t eba doplnit zapojeni servopohon izenych modulem GT-775x brzdou pohonu. Ta je
z modulu GT-775x ovladana kontaktem relé, ktery je p i vypnuté jednotce a p i rozpojené
vazb nevybuzen, p i uzav ené zp tné vazb vybuzen.
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6.3 Start modulu GT-775x

Start modulu GT-775x probih& néasledujicim zp sobem:
Nejprve je zapnuto PLC.

Prob hne autotest vnit ni pam ti EPROM a RAM. Na displeji je po dobu provad ni
testu zobrazena verze SW.

Jsou nastaveny implicitni parametry osy a podle inicializa ni tabulky z PLC zakladni
nastaveni jednotky. V pr b hu inicializace sviti na maticovém displeji INIT.

Je spust n uivatelsky program z PLC, ten nahraje vSechny re gula ni konstanty
z pam ti PLC. Na maticovém displeji sviti RUN, pokud jsou ob osy provozovany
vb ném reimu a nebyla vyhlaSena chyba (podrobny p ehled indikovanych stav je
uveden v tab.5.1).

Dale ji mohou nasledovat dalSi vykonné p ikazy pro pohyb os.

6.4 Indikace stav jednotky

Tab.6.1 Indikované stavy na maticovém displeji
P iklad zobrazeni Stav

1.0
INIT
RUN

HALT

ERR 5
Ax1- E20,Ax2-E18

start modulu, vnit ni testy hardwaru a softwaru

modul eka na inicializa ni tabulku z PLC

modul v b ném pracovnim re imu

modul ve stavu Halt, rozpojena vazba os

neodstranitelna chyba hardwaru (sviti trvale)

chyba podle seznamu (text roluje na displeji)

Po otev eni dvi ek u prvni osy jsou istupna dv tla itka.

Stiskem levého tla itka se na indikaci zobrazi verze SW.

Po dobu stisku praveho tla itka se na LED diodach LIM-,LIM+,REF zobrazuji stavy
signal V,G NI encoderu pro kontrolu jejich funkce. Pust nim tla itka se op t zobrazuji
stavy signal podle popisu.
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7. REFERENCOVANI OSY

Referen ni bod je misto, ke kterému se vztahuje sou adny systém osy pro ur eni
polohy pohyb . Po zapnuti napéjeni systému a inicializaci osy p ikazy GT_SetConstant a
MC_Power nemu e osa jezdit p ikazy pro absolutni pohyby dokud se nenastavi reference.
Pro vyhledani referen niho bodu se pou ivaji p ikazy pro referencovani (viz také kap.10).

Sm r odstartovani pohybu pro vyhledavani reference je izen zadanim parametru
,Direction, jak je zobrazeno na nasledujicim ordzku ( tverece na obrazcich vyjad uji
mo né aktualni polohy osy).

Tab.7.1 Popis chovani osy p i startu hledani reference - Direction

MC_Positive hledani se startuje v kladném sm ru

MC_Negative hledani se startuje v zaporném sm ru

MC_SwitchPositive hledani se startuje v kladném sm ru, je-li spina ve stavu ,,Off* v okam iku
startu, nebo v zaporném sm ru, je-li spina ve stavu ,On“ v okam iku startu

MC_SwitchNegative hledani se startuje v zaporném sm ru, je-li spina ve stavu ,Off* v okam iku
startu, nebo v kladném sm ru, je-li spina ve stavu ,On“ v okam iku startu

Dojezd do cilového bodu vyhledavani reference je izen zadanim parametru
~SwitchMode*, jak je zobrazeno na nasledujicim orazku. Referen ni bod je poloha po
zastaveni pohybu osy po ukon eni vyhledavaci sekvence.
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(-) Onloff AbsSwitch Off IOn (+)

SwitthMode=MC_On O {1 O— 0O
SwitchMode =MC_Off [O—» 0O O <343
o5 T oo
SwitchMode = MC_EdgeOn
_E}:» _____________________ ;:E_
O »e—]

Tab.7.2 Popis chovani osy p i ukon eni hledani reference - Switch Mode

MC_On hledani se ukon i, je-li spina ve stavu ,On“

MC_Off hledani se ukon i, je-li spina ve stavu ,Off*

MC_EdgeOn hledani se ukon i, zm ni-li se stav spina e ,Off /On“, opa na zm na stavu
,ONn/Off* pohyb zastavi a obréati sm r hledani

MC_EdgeOff hledani se ukon i zm ni-li se stav spina e ,0On /Off‘, opa na zm na stavu

,Off/On" pohyb zastavi a obrati sm r hledani

MC_EdgeSwitchPositive v kladném sm ru hleda zm nu stavu spina e ,Off/On“, v zaporném sm ru
hled4d zm nu stavu spina e ,,On/Off*

MC_EdgeSwitchNegative |v zaporném sm ru hledd zm nu stavu spina e ,Off/On“, v kladném sm ru
hled4d zm nu stavu spina e ,,On/Off*

Referencovani Ize provad t n kolika r znymi postupy. P iklady referencovani jsou
zobrazeny na nasledujicich symbolickych obrazcich.

7.1 Referencovani na absolutni referen  ni spina REF (FB MC_StepAbsSwitch)

Referen ni bod je poloha po zastaveni pohybu osy po ukon eni vyhledavaci
sekvence. P ikaz musi byt nasledovan n kterym z p ikaz pro ukon eni moédu
referencovani a p echodu osy do stavu ,StandStill* (MC_FinishHoming, nebo
MC_StepRefPulse, nebo MC__ StepDirect).

o lineérni osa (Direction = MC_SwitchNegative,SwitchMode= MC_EdgeOff )

()} of=]er AbsSwitch (+)

off LimitSwitches of | on

0
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o linearni osa (Direction = MC_SwitchNegative, SwitchMode= MC_EdgeOn)
) o] o+ AbsSwitch (+)

On ) OF iLimitSwitches of | on

—0
TR

o rota ni osa ( Direction = MC_Positive, SwitchMode= MC_EdgeOn)
1

1
Qofelor O AbsSwitch se[o]or §(+)
1

o———H

\/ 1 revaolution

7.2 Referencovani na limitni spina  LIM (MC_StepLimitSwitch)

Referen ni bod je poloha po zastaveni pohybu osy po najeti na limitni
spina . P ikaz musi byt nasledovan n kterym z p ikaz pro ukon eni moédu
referencovani a p echodu osy do stavu ,StandStill* (MC_FinishHoming, nebo
MC_StepRefPulse, nebo MC_StepDirect).

o lineérni osa (Direction = MC_SwitchNegative, SwitchMode= MC_EdgeOn)

(-) o] or LimitSwitch (-) ! (+)
g
D I
7.3 Referencovani na nejbli Si nulovy impulz NI (MC_StepRefPulse)

Reference se nastavi v poloze nab né hrany nejbli Siho nulového impulzu
NI, ktery p ijde ze snima e polohy ve sm ru vyhledavani. Osa poté zastavuje po
maximalni ramp , ale u se sama nevraci do referen niho bodu. P ikaz ukon i
maod referencovani ,Homing“ a p evede osu do stavu ,StandStill“.

o linearni osa ( Direction = MC_Positive ).

NI - Ref Pulse

I I I I
- Limit switch
TI imit switchs I:
[j—:D O 1. MC_StepLimitSwitch
= I 2. MC_StepRefPulse

7.4 Referencovani na mechanicky doraz  (FB MC_StepDirect)

Osa se rozjede adanou rychlosti v po adovaném sm ru. Reference se
nastavi po najeti na mechanicky doraz, pokud rychlost osy je menSi n 5%
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maximalni vyhledavaci rychlosti a sou esn polohova odchylka p ekro i hodnotu
DevRef. P ikaz ukon i mod referencovani ,Homing“ a p evede osu do stavu
~StandStill“.

o lineérni osa ( Direction = MC_Negative ).

0 3_<—|:‘

I

*)

X
M

Velocity -rychlost

5% of Velocity

TiMe e
DevRef
)

Deviation - odchylka

TiMe e— \

7.5 Referencovani vnucenim aktualni pozice za klidu (FB MC_StepDirect)

Osa si nastavi referenci v aktualni pozici, ve které prav stoji. P ikaz ukon i
referencovani ,Homing" a p evede osu do stavu ,StandStill“.

7.6 Referencovani s absolutnim snima  em (FB MC_StepAbsolute)

Osa akceptuje polohu z absolutnino snima e polohy. P ikaz ukon i mod
referencovani ,Homing" a p evede osu do stavu ,StandStill“.

Popis vSech p ikaz pro referencovani je uveden v kapitole 10.
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8 POPISP IKAZ PRO IZENI MODULU

Zakladni struktura v registrech PLC pro ovladani polohovacich modul se sklada z dat pro
jednotlivé ovladané osy, a to podle typu polohovaciho modulu. Ka d& osa obsazuje v registrech
R strukturu o velikost 178 byte.

Datoveé struktury a funk ni bloky jsou definovany v knihovn ,MotionControl*

[GT-7751 [GT-7752
Ax1 : AXIS REF 178 byte | Ax1 : AXIS REF 178 byte
Ax2 : AXIS REF 178 byte

[GT-7753 [GT-7754
Ax1 : AXIS REF 178 byte Ax1 : AXIS REF 178 byte
Ax2 : AXIS REF 178 byte Ax2 : AXIS REF 178 byte
Ax3 : AXIS REF 178 byte Ax3 : AXIS REF 178 byte
Ax4 : AXIS REF 178 byte Ax4 : AXIS REF 178 byte
AX5 : AXIS REF 178 byte
Ax6 : AXIS REF 178 byte

8.1 Programové izeni os

izeni os je provad no z programu v souladu s normou IEC 61 131 - 3 Funk ni bloky (déle
jen FB ) pro izeni pohyb ( Motion control ). Pro ovladani os je vytvo ena knihovna FB
s definovanym rozhranim vstupnich a vystupnich signal podle této normy a datovymi typy
podle specifikace normy IEC 61 131 - 3.

Sada p ikazov orientovanych FB ma odkazy na reference jednotlivych ovladanych os a
nabizi snadné pouiti. Zp sob chovani jednotlivych os je popsan v nasledujicim stavovém
diagramu.

Jednotlivé osy mohou pracovat samostatn , nebo se vzajemnou zavislosti (master / slave),
nebo mohou byt za azeny do skupiny (group). Skupina m e sdruovat n kolik os a pohli i se
na ni jako na jeden objekt, vytva ejici jeden pohyb v ploSe, nebo v prostoru. Skupina je
ovlddana skupinovymi FB.

8.2 Stavové diagramy

Zakladni pravidlo je, e p ikazy se do osy posilaji z jednotlivych FB po nastaveni aktiva niho
vstupu a vdy se zpracovavaji postupn . Osa je vdy vjednom definovaném stavu (viz
Obr.8.1). Pohybovy p ikaz zp sobi zm nu stavu osy a pak je vypo itana zm na stavajiciho
pohybu.

Stavovy diagram je abstrakci stavu realné osy, asov synchronni s obrazem 1/O signal
uvnit cyklického programu PLC. Zm na stavu je bezprost ednim odrazem osy, kdy je vydan
odpovidajici pohybovy p ikaz. Doba reakce je zavisla na dob cyklu programu PLC.

Diagram je vyjad en pro ka dou osu samostatn . Na zavislé osy v synchronizaci a pod. se
pohli i jako na samostatné osy ve specifickém stavu . Propojeni zavislé osy ,slave” na idici osu
.-master‘ nema vliv na funkci ,master” osy.

Stav ,Disabled” popisuje inicializa ni stav osy. V tomto stavu FB nemaji vliv na pohyb osy,
Zp tna vazba osy je rozpojena. Jestlie FB MC_Power je zavolan se vstupem ,Enable=TRUE",
potom stav ,Disabled“ p ejde do stavu ,Standstill* nebo do stavu ,ErrorStop®, je-li osa v chyb .
A uzav e se polohova vazba, neni-li va na chyba osy. Jestlie FB MC_Power je zavolan se
vstupem ,Enable= FALSE", potom osa p ejde stavu ,Disabled”“ bu p imo, nebo skrz jiny stav
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(nap iklad ,Stoping®). Je-li osa prav izena n kterym pohybovym FB a FB MC_Power na
vstupu Enable se zm ni na ,FALSE", pak prav vykonavany FB je p eruSen (,Aborted").

U el stavu ,ErrorStop* je zastavit pohyb osy nejrychleji, jak jen je to mo né. Dalsi FB nejsou
akceptovany, dokud p ikazem MC_Reset se nevyvyvede osa ze stavu ,ErrorStop*“.

P echody ,Error* ve stavovém diagramu jsou vyvolany hlaSemimi chyb z osy nebo z izeni
osy a ne zvlastni instance FB. Tyto chyby os se také zobrazuji ve vystupu ,ErrorID* z FB
MC_ReadAxisError.

Funk ni bloky, které nejsou vyjmenovany u p echod ve stavovém diagramu, nemaji na
zm nu stavu osy vliv. Pozor , to neplati, jsou-li tyto vyjmenované FB volany uvnit jiného FB.

Administrativni FB , které neovliv uji stavy osy jsou: MC_ReadStatus; MC_ReadAxisError;
MC_ReadParameter; MC_ReadBoolParameter; MC_WriteParameter; MC_WriteBoolParameter,
MC_ReadActualPosition a MC_CamTableSelect.

Volanim FB MC_Stop ve stavu ,StandStill* zm ni stav do stavu ,Stopping” a zp t do
~Standstill’, kdy ,Execute = FALSE”. Pak stav ,Sto pping” je dr en tak dlouho, dokud vstup
.Execute” je TRUE.Vystup ,Done” je nastaven, kdy zastavovaci rampa je dokon ena.

N které p ikazy nemusi byt v této chvili jeSt podporovany ( viz tab.8.1 a tab.8.2) i kdy se
manual v obecném popisu o0 nich zmi uje. tyto pikazy budou postupn dopl ovany
v budoucnu.
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MC_GearIn(Slave), MC_Camin(Slave)
MC_Phasing(Slave)
MC_MoveSuperimposed(Slave)
MC_GearlnPas (Slave)

MC_GearIn(Slave)

Synchronized MC_Camin(Slave)
. C_GearlnPos (Slave)
Erro Motion

MC_MoveVelocity
MC_GearOut
MC_CamOut
MC_VelocityProfile
MC_AccelerationProfile
MC_TorqueControl

MC_GearIn(Slave)
MC_Camin(Slave) MC_|Stop
MC_GearlnPos (Slaye

C_MoveAbsolute
C_Move Relative MC_GearIn(Slavg
MC_PositionProfile MC_Camin(Slave
MC_Halt MC_GearInPos (SI§

MC_MoveAbsolute
MC_MoveRelative

mc—moveigg_e_r imposed MC MoveAbsolutg; MC Move Relative
C_Move ltive MC_MoveAdditive| MC_PositionProfile

MC_PositionProfile MC Halt
MC_Ha -

M(_:_Torque ontrol

~N\ MC_Move Velocityy MC_VelocityProfile; -
Discrete MOtiOI’j MC_AccelerationProfilef MC_TorqueControl Col\';lt'nuous
otion
MC_Stop MC_Stop
Notel

Error E
MC_Move Velocity
Done / MC_VelocityProfile
Notel MC_Stop MC_AccelerationProfile
. MC_TorqueControl
MC_MoveContinuous

Errorstop

A

MC_MoveAbsolute
MC_MoveRelative

MC_MoveAdditive

MC_MoveSuperimposed
MC_PositionProfile

/

MC_Stop

— (

Note 3

Standstill

Poznamky:

Note 1: Ve stavu ErrorStop nebo Stopping, vSechnyrieBou byt zavolany, ale nebudou se protdgktom FB MC_Reset
nebo pi chyb ( Error) — tyto pikazy budou vyvolavat pchod do stavu StandStill respektive ErrorStop.

Note 2: MC_Power.Enable = TRUE a je-li osa v chyb

Note 3: MC_Power.Enable = TRUE a neni-li osa v chyb

Note 4: MC_Stop.Done AND NOT MC_Stop.Execute

Obr.8.1 Stavovy diagram jedné osy

TXV 004 20.01 31



POPISP IKAZ PRO I[ZENi MODULU

Stavovy diagram skupiny popisuje stav celé skupiny os. Je nad azen stavovému diagramu
pro osu. Pokud osy jsou sdru eny ve skupin , pak stavové diagramy jednotlivych os jsou také
aktivni a existuje proto vzajemny vztah mezi ob ma stavovymi diagramy. (viz tab.7.1 a tab.7.2)

,GroupDisabled” je inicializa ni stav po zapnuti napgjeni, kdy skupina os m e byt
vytvo ena. Vydanim p ikazu MC_GroupEnable je teprve opust n tento stav.

Nasledujici stav je ,GroupStandby“. V tomto stavu je skupina p ipravena k izeni, ale adny
FB ji ne idi. V tomto stavu m e byt skupina dodate n m n na, nebo referencovana, je-li to
pot eba. Jestli e jedna osa skupiny provadi referencova ni, pak celd skupina p echazi také do
stavu ,GroupHoming".

Je-li skupina izena n jakym FB, pak se stav zm ni do stavu ,GroupMoving".

,GroupStopping“ je specialni stav, kdy p ikaz MC_GroupStop zastavuje pohyb a pak
automaticky p ejde do stavu ,GroupStandBy“, jakmile jeho vystup “Done” je nastaven a vstup
.Execute” je ji ,FALSE".

Nastane-li chyba v n které ose skupiny, nastavi se stav ,GroupErrorStop“, ktery m e byt
opust n pouze p ikazem ,MC_ResetGroup*“.

Note 1 and
MC_GroupHalt

[N

C GroupMoving
MC_GroupStop

------ GroupStopping)

MC_GroupStop

~ o
o

"":, ':.-__ “‘-, Note2
CGroupHoming);""\ \ 4 e

....... GroupErrorStoD
((GroupDisabIed

U MC_UngroupAllAxes
MC_RemoveAxisFromGroup

] (Note5) U

MC_AddAxisToGroup MC_AddAxisToGroup

MC_RemoveAxisFromGroup MC_RemoveAxisFromGroup (Note 6)

MC_SetKinTransform MC_SetKinTransform
MC_UngroupAllAxes B

H
i Error

MC_GroupHome )

MC_GroupEnable MC_GroupReset

GroupStandby

MC_GroupDisable

Poznamky:

PIné ary p edstavuji pechody od gkaz z FB, peruSovanéary vyjaduji p echody vyvolané automaticky.

Note 1: Plati pro vSechny neadministrativni, tpgdybové FB

Note 2: VSechny FB mohou byt zavolany, ale nebusoprovadt, krom MC_GroupReset.

Note 3: MC_GroupStop.Done AND NOT MC_GroupStop.Execut

Note 4: FB MC_GroupDisable a MC_UngroupAllAxes mbyt vydan ve vSech stavech mimo GroupErrorStepg zm ni
stav do stavu GroupDisabled.

Obr.8.2 Stavovy diagram pro skupinu os

Obecna pravidla pro interakci stav mezi skupinou a jednou osou v ni.

- Jestlie minimaln jedna osa ve skupin je v pohybu pomoci p ikazu, pak cela skupina je ve
stavu ,GroupMoving".
Jestli e vSechny osy ve skupin jsou v ,StandStill*, potom je skupina ve stavu
,GroupStandby"“.
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Jestli e jedna osa ve skupin
,GroupErrorStop*“.

Jestli e skupina je ovladana skupinovym p ikazem, pak vSechny jednotlivé osy jsou ve stavu
SynchronizedMotion

Jestli e skupina je ve stavu GroupStandby, pak nejs ou ovliv ovany stavy jednotlivych os.
Jestli e skupina je ve stavu GroupErrorStop, pak ne jsou ovliv ovany stavy jednotlivych os.
Stav GroupHoming je pouze dosa itelny u itim p ikazu MC_GroupHoming. Je-li jedna osa
ve stavu MC_Home, pak skupina je ve stavu GroupMoving.

Stav GroupStopping je pouze dosa itelny u itim p ikazu MC_GroupStop. Je-li jedna osa ve
stavu MC_Stop, pak skupina je ve stavu GroupMoving.

je v ,ErrorStop“, potom je cela skupina ve stavu

Tab.8.1P ehled vztah stav pro skupinové pohyby se stavy v jednotlivych osach.
Command Group State AXxis state

*MC_MoveLinearXxx / GroupMoving SynchronizedMotion
*MC_MoveCircularXxx

*MC_MoveDirectXxx GroupMoving SynchronizedMotion
*MC_MovePath GroupMoving SynchronizedMotion
*MC_MovePathSyncronized GroupMoving SynchronizedMotion
*MC_GroupHalt GroupMoving SynchronizedMotion

*MC_GroupStop

GroupStopping / GroupStandBy

SynchronizedMotion /
Standstill

GroupErrorStop

Not relevant for Axis

*MC_GroupHome

GroupHoming

SynchronizedMotion

Vyklad: (aktualizace k PLCOpen Part4 V0.98)

P ikazy skupinovych pohybu povedou v dy do Synchredidlotion stavu ve stavovém diagramu jednotlivyclv@skupin.
V p ipad, e skupina os je GroupStandBy pak vSechny ospiskujsou v StandStill stavu.

GroupErrorStop nepovede jednotlivé osy ve skugim ErrorStops, proto e chyba se m vztahovat pouze k celé skupin
V p ipad ErrorStop jedné osy ze skupinyefiou do GroupErrorStop vSechny osy ve skupin

Zastavovani skupiny provad jednotlivé osy synchronizovanym pohybem, a rik® jsamostatné osy.

A stopping group leaves the single axis in syncizeshmotion as none of the single axis performagls axis stop.
Poznamka: FB oznané * jsou teprve pravovany

8.3 Seznam FB pro izeni pohyb o0sv GT-775x

Funk ni bloky m eme rozd lit do dvou zakladnich skupin:
FB pro izeni samostatnych os nebo dvou os s vzajemnou vazbou master / slave ( Single
Axis, Multiple Axis )
FB pro izeni os za azenych do skupin a ovladanych spole n ( Group ). Na celou
skupinu se pohli i jako na jeden pohybovy objekt s drahou ( nap . 3 osy XYZ v prostoru )

Dale FBm emed litna:

FB administrativni (Administrative )
FB pohybové (Motion )

Funk ni bloky se jmeny za inajici MC_... odpovidaji specifikaci normy MotionControl.

Funk ni bloky se jmeny za inajici GT_... jsou dopIn ny nad ramec této normy.
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Tab.8.1 P ehled FB pro izeni os
Administrative Motion
Single Axis Multiple Axis Single Axis Multiple Axis
MC_Power *MC_CamTableSelec{ MC_MoveAbsolute MC_Gearln

MC_ReadStatus

MC_MoveRelative

*MC_GearOut

MC_ReadAXxisError

MC_MoveVelocity

*MC_GearInPos

MC_Reset MC_Stop * MC_Camin
MC_ReadActualPosition MC_MoveAdditive * MC_CamOut
* MC_SetPosition * MC_PositionProfile * MC_Phasing

* MC_ReadParameter

* MC_VelocityProfile

* MC_ReadBoolParameter

* MC_MoveContinue

* MC_WriteParameter

GT Jog

* MC_WriteBoolParameter

GT_EStop

* MC_TouchProbe

Single Axis Homing

GT_SetConstant

MC_StepAbsSwitch

*GT_SWLIim MC_StepLimitSwitch
* GT_Touch MC_StepBlock

* GT_Analog MC_StepRefPulse
*GT_Pulse MC_StepDirect

* GT_Show MC_FinishHoming

* GT_SInfo * MC_StepAbsolute

* MC_StepRefFlyingSwitch

* MC_StepRefFlyingRefPulse

Poznamka: FB oznané * jsou teprve fpravovany

(aktualizace k PLCOpen Part1V1.1, Part2V1.0,Part890

Administrative (Group)

Motion (Group)

Axis Grup

Axi sGrup

Synchronized

* MC_AddAxisToGroup

* MC_GroupHome

* MC_SyncAxisToGroup

* MC_UngroupAllAxes

* MC_GroupStop

* MC_MovePathSynchronized

* MC_GroupReadConfiguration

* MC_GroupHalt

* MC_TidConveyorBelt

* MC_GroupEnable

* MC_MovelinearAbsolute

* MC_TrackRotaryTable

* MC_GroupDisable

* MC_MovelLinearRelative

* MC_SetKinTransform

* MC_MoveCircularAbsolute

* MC_SetCartesianTransforms

* MC_MoveCircularRelativ

* MC_SetCoordinateTransform

* MC_MoveDirectAbsolute

* MC_ReadKinTransform

* MC_MoveDirectRelative

* MC_ReadCartesianTransforms

* MC_MovePath

* MC_ReadCoordinateTransform

* MC_GroupSetPosition

* MC_GroupReadActualPosition

* MC_GroupReadActualVelocity

* MC_GroupReadActualAcceleratio

* MC_GroupReadStatus

* MC_GroupReadError

* MC_GroupReset

* MC_PathSelect

* MC_GroupSetOverride

* MC_SetDynCoordTransform

Poznamka: FB oznané * jsou teprve jpravovany

(aktualizace k PLCOpen Part4 V0.99)
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8.4 Popis rozhrani FB

Funk ni bloky maji definované rozhrani podle standardu IEC - 61 131 - Motion Control.

Kady FB ma v dy aktiva niho vstup typu BOOL, vstupy s p edavanymi parametry r znych
typ avstupy IN_OUT s odkazem na osy, které se U astni izeni. Vystupy FB jsou v dy alespo
jeden vystup typu BOOL potvrzujici akci, jeden chybovy vystup typu BOOL a vystup s kddem
p ipadné chyby. Déle pak n kolik vystup s vyslednymi parametry. Podrobny popis bude
uveden dale. Obecna pravidla chovani signal jso uvedena v tab.8.3

1.
l Home3 I
3E_Home -:HE_Hcmzlél 4 Donels
— 1 Execute Dnﬁ? ——
a.o Busyl:2
— SetPositiorn Busy [——
20000, 0 Actiwvels
— ¥elocity Aoctive |
10000, o Ahortedlz
— FineVeloc thorted |fF——mm
0.0 Errorlz
— LewRetf Error |[——
#T30= ErrorID
— TimelLimit trrorlIlh | ——
u]
— BufferMaode
Driwve.bx3 L
(j_u-ci ju-ci-sa—
Obr.8.2 P iklad volani funk niho bloku v jazyku FBD
PROGRAMrgMain
VAR
Start BOOL.
Done2,Busy2,Active2,Aborted2,Error2 : BOOL;
ErroriD2 : WORD;
Head X MC_MoveAbsolute ;
END_VAR
Head_X(Execute := Start,
Position ;= 60000.0 , Velocity := 200.0 ,
Acceleration := 20.0 , Deceleration := 20.0 ,
Jerk = 0.0, BufferMode := Aborting,
Done => Done2, Busy => Busy?2,

Active => Active2, Aborted => Aborted2,
Error => Error2, ErrorlD => ErrorlD2,
Axis := Pohon.Ax1);

END_PROGRAM

Obr.8.3 P iklad volani funk niho bloku v jazyku ST:

i
»1 MC_Movesbsolute
Execute Dione

a0o00,0 Position BLisy
Welocity Artive Active
Acceleration  Aborted Abortedz
Deceleration Errar Errorz

- Jerk ErrorID

: - Direction —l—— <_ErrorlD2 |
BLfferMode
[ Pobon. &1 L

Obr.8.4 P iklad volani funk niho bloku v jazyku CFC

3. VAR_INPUT

1. Jméno instance ( jméno musi byt unikatni!!!’)

2. Typ funk niho bloku ( MC_ jméno FB)

- Vstupni signaly

4. VAR_OUTPUT - Vystupni signaly

5. VAR_IN_OUT - odkaz na osu

(typ T_AXIS_REF)

TXV 004 20.01 35



POPISP IKAZ PRO I[ZENi MODULU

Tab. 8.3: Obecna pravidla chovani MC_FB

Instance FB Od stejného typu FB m e byt volano vice instanci, ale ka da musi mit jiné, unikatni
jméno !!! Nasledna pravidla by p estala fungovat.

Vylu nost ~Busy“, ,Done", ,Error“, and ,Aborted“ jsou vzdjem vylu né: pouze jeden m e byt TRUE v

vystup jednom FB. Je-li ,Execute” rovno TRUE, pouze jeden vystup je TRUE .

Pouze jeden vystup ,Active”, ,Done”, ,Error”, and ,Aborted” je nastaven v jednu chvili.

Vystupni statusy

.Done”, .InGear”, ,InSync”, ,InVelocity”,“Error”,“ErrorID” a ,,Aborted”

jsou vynulovany se sestupnou hranou ,Execute”. Nicmén sestupna hrana ,Execute”
nezastavuje nebo jinak neovlivni provad ni aktualniho FB. Musi byt zaru eno, e odpovidajici
vystupy jsou nastaveny alespo na jeden cykl jestli e stav nastal, dokonce i jest li e ,Execute”
byl smazan p ed dokon enim FB.

Jestli e instance FB p ijme novy ,Execute” p ed dokon enim ( jako sled p ikaz na tu samou
instanci), FB nem e vratit odezvu ,Done" nebo ,Aborted“ natu p edchozi akci.

Vstupni Jsou pou ity s nab nou hranou ,Execute”. Pro modifikaci parametru v o se je nezbytné zm nit
parametry hodnotu parametru( ) a spustit p ikaz op t.

Chyb jici V souladu s IEC 61131-3, jestlie n ktery parametr funk niho bloku chybi (,open”), potom bude
vstupni pou ita hodnota z p edchoziho volani této instance. P i prvnim volani je pou ita inicializa ni
parametry hodnota.

Pojem ,Position*
versus

»Position” je hodnota definovana sou adnym systémem.
LDistance” je relativni vzdalenost m end souvisejicimi technickymi jednotkami, je to rozdil mezi

,Distance" dv mi pozicemi.

Znaménkova .Velocity”, ,Acceleration”, ,Deceleration” a ,Jerk” jsou v dy kladné hodnoty.

pravidla ,Position” a ,Distance” mohou byt positivhi nebo negativni.

Zp sob VSechny bloky maji dva vystupy, které se zabyvaji chybami, které mohou nastat p i vykonavani
zachazeni s FB:

chybami “Error” - vzestupna hrana “Error” informuje, e ch yba nastala b hem provad ni FB.

LErrorlD" - chybové islo

Vystupy ,Done”, ,InVelocity”, ,InGear” a ,,InSync” znamenaji Usp $né dokon eni, tyto signaly
jsou vylu né k “Error”.

Typy chyb:

e Funk nich blok ( nap . parametry mimo rozsah, pokus o nedodr eni postupu zpracovani
povolenych stav )

e Komunika ni (Communication)

e Pohybové (Drive)

HlaSeni chyby od instance nemusi mit v dy za nasled ek p eneseni osy do stavu “StandStill”,
m e to byt jen chyba nevhodnych parametr , které instance do osy ani nevysle.

Chybové vystupy p isluSného FB jsou nulovany se sestupnou hranou ,Execute".

Chovani ,Done“
vystupu

.Done” vystup (tak jako ,InGear”, ,InSync”, ..) je nastaven, kdy na izena akce byla kompletn
asp Sna.

Kdy vice FB pracuje s tou samou osou postupn , plati nasledujici vztah:

kdy jeden pohyb osy je p eruSen jinym pohybem té samé osy bez dosa eni zav re ného cile,
.Done” prvniho FB nebude nastaven.

Chovani »Aborted” je nastaven, kdy pohybovy p ikaz je p eruSen jinym pohybovym p ikazem.

»2Aborted" Chovani ,Aborted”je podobné jako ,Done”, kdy ,Abor ted” nastane, ostatni vystupni signaly, jako
vystupu LInVelocity” jsou resetovany.

Vstupy Jestlie FB je izen s parametry, které vysledn p estupuji po adované limity instance, FB

p evySujici
aplika ni limity

generuje chybu.
D sledkem této chyby neni ovlivn ni osy atedy m e bytzm n na aplika nim programem.

Chovani ,Busy"
vystupu

Kady FB m e mit vystup ,Busy” vyjad ujici, e FB neni dokon en.
.Busy” je nastaven s ndb nou hranou ,Execute” a je smazan, kdy
LError” jsou nastaneny.

Je doporu eno,aby FB musel dr et aktivni smy ku u ivatelského programu nejmén
pokud ,Busy" je platny, proto e vystupy se se mohou stale m nit.

,Done”, ,, Aborted”, nebo

tak dlouho,

Vystup ,Active”

“Active” vystup je po adovan pro b ufrované FBs.
Tento vystup je nastaven ve chvili kdy FB p ebere izeni pohybu prop | ené osy. Pro
nebufrovany maéd vystupy ,Active” a ,Busy” maji tu samou hodnotu.

~Enable®, ,Valid”
. Status*®

-Enable” vstup je v paru s ,Valid” vystupem. ,Enable” je citlivy na Urove , a ,Valid” ukazuje, e
vystupy FB jsou dostupné. ,Valid” vystup je TRUE tak dlouho, dokud hodnota vystupu je
platna, kdy ,Enable” vstup je TRUE. P isluSna vystupni hodnota m e byt ob erstvovana,
dokud vstup ,Enable” je TRUE.

Jestli e je FB v chyb , pak vystup neni platny (,Valid” je nastaven FALSE). Kdy podminky
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| chyby zmizi, hodnoty se obnovi a ,Valid” vystup bude op t nastaven.

| | I

|
Execute I

T

|

Busy

Done

I

CommandAborted

|
|
|
|
|
Error |
|
|
|
[
|

|
|
|
!
|
|
|
l

\j

Y
Example 1 Example 2 Example 3

Obr.8.2 P iklady chovani signal rozhrani FB

8.5 Aborting versus Buffered mody

N které FB maji vstup nazvany ,BufferMode”. Tento vstup u uje jestli FB pracuje
v ,bufferovaném®, nebo ,nebufferovaném® maddu. Rozdil mezi t mito mody je vtom, kdy
za ina jejich p ikaz:

» P ikaz v ,nebufferovaném® modu p erusi vykonavani prav aktivniho p ikazu a za ne

bezprost edn pracovat.

* P ikaz v ,bufferovaném” mdédu eka, dokud prav aktivni p ikaz neskon i a FB nenastavi

vystup ,Done” (nebo ,InPosition”, nebo ,InVelocity”,..).

BufferMode ma nasledujici varianty:

» 0 Aborting (Default) - FB p eruSi prav aktivni p ikaz a za ne bezprost edn pracovat.
~-nebuferovany“ méd.

« 1 Buffered - FB za ne pracovat a p edchozi pohyb je ,Done” , pokud neni
po adovano navazani pohybu (blending ).

* 2 BlendingLow - FB za ne idit osu a p edchozi FB skon i, ale osa nezastavi mezi

pohyby. Rychlost plynule nava e na rychlost, kt er& je ni §i z obou
p ikaz v koncové pozici prvniho pohybu.

» 3 BlendingPrevious - FB nava e pohyb s rychlosti prvniho FB v koncové pozici prvniho
pohybu.

* 4 BlendingNext - FB nava e pohyb s rychlosti no vého FB v koncové pozici prvniho
pohybu.

* 5 BlendingHigh - FB nava e pohyb s rychlosti, k tera je vysSi z obou p ikaz v

koncové pozici prvniho pohybu.

TXV 004 20.01 37



POPISP IKAZ PRO

[ZENI MODULU

Nasledujici p iklady popisuji rozdily mezi t mito mody:

P iklad 1: Chovani dvou naslednych pohyb do jedné osy bez bufferovani (Aborting maéd)

Motionl
Start_1 MC_Mowelbsolute
Execute Done
ldaa.a
Position Bus=y
Z000.0
Welooity Active
loo.0
Acceleration Aborted
lo0.0
Deceleration Error
0.0
Jark ErrorID
u]
Direction
Ahorting
Eufferlode
Driwe_ Axl
Axis xis

HMotionz
Done_1 Btarc_Z MC_Mowvebbsolute
Execute Done
Busy_1 zooa.no
Position Busy
beotdiwe_1 loao.a
Velooity Aoctive
Ca_1 LEo.o
Aoceleration Aborted
Error_1l Lo.n
Deceleration Error
ErrID._1 0.0
Jerk ErrorlD
u]
Direction
Ahorting
Bufferlode
Driwe Axl
~ Axis Axis |-

Obr.8.3 P iklady chovani dvou naslednych pohyb do jedné osy bez bufferovani (Aborting maod)

Stari_1

|

Start_14

]

Done_Z

Busy_Z

Aotdwe &

CL_z

Error_z

ErrID_Zz

Busy_1

Busy_14

v

Done_1

Done_14

v

CA_14

L J

A

Active_1

Active_14

Start_2

Start_24

L J

Busy_2

Busy_24

L J

Done_2

Done_24

L J

CA_2

CA_24

]

Active_2

Active_24

Velocity

L

Velociyd

L J

Fosition

2000

1000

_///. -
1000

Posifiond

Obr.8.3 asoveé diagramy signal .Levy je bez vzajemného p ekryti, pravy s p eruSemim prvniho

- —

 J

pohybu p ed jeho dokon enim.

L J
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P iklad 2: Chovani dvou naslednych pohyb do jedné osy s bufferovanim.

Motionl

Start_1 MC_Movelbsolute
Execute Done
moo.0
Poszition Busy
zono.n
Welocity Aeotive
loa.ad
Acceleration Aborted
loa.ad
Deceleration Error
oo
Jerk ExrrorID
0
Direction
Ahortineg
EufferMode
Driwe.Axl
Ayis xisz

Obr.8.4 P iklad chovani dvou naslednych pohyb do jedné osy s bufferovanim (Buffered mod)

Start_‘lT

Hotionsg
Done_1 Starc_2 NC_Movedbsolute
Execute Done
Busvy_1 zooo. o
Position Busy
Aotive_l ro0o.0
Velocity Aotive
Ca_1 Lo
Acceleration Aborted
Error_1 Eo.o
Deceleration Error
ErrID_1 oo
Jerk Exrrorll
o
Direction
Buffered
BufferMode
Drive.Axl
— Lyis Lxis

Busy_‘lT

A

—

=

A

CA_'IT

L

At:ti\-\s_‘lT

Y

Start

L}

Busy

Y

Dione

Ca,

1
1
1
1

Acﬁwa_ZT

Y

'-Iel-::-cihT

Y

Position,
2000
1000

pﬂ’”'#’H

—

Obr.8.5 asové diagramy signal

-

(Buffered maod).

Done_Z

Busy_Z

Aotive &

CA_Z

Error_Z

ErrID_zZ
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P iklad 3: Chovani dvou naslednych pohyb do jedné osy s navazanim pohyb
( Blending... mody).

Obr.8.6 asové diagramy signal .Levy je s navazanim Motion2 i Motion3 (BlendingLow méd),
pravy je s navdzanim Motion2 i Motion3 ( BlendingPrevious mad ).
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Obr.8.7 asové diagramy signél .Levy je s navazanim Motion2 i Motion3 (BlendingNext mad),
pravy je s navazanim Motion2 i Motion3 ( BlendingHigh méd ).
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tab. 8.3: Aplikace bufferovaného modu v FB

Funk ni blok M e byt specifikovan | M e byt nasledovan Ktery signal aktivuje
jako bufferovany buferovanym p ikazem | nésledujici bufferovany FB

MC_MoveAbsolute ANO ANO Done

MC_MoveRelative ANO ANO Done

MC_MoveAdditiv ANO ANO Done

MC_MoveVelocity ANO ANO InVelocity

MC_Stop ANO ANO Done AND NOT Execute

MC_Power ANO ANO Status

MC_StepAbsSwitch ANO ANO Done

MC_StepLimitSwitch ANO ANO Done

MC_StepBlok ANO ANO Done

MC_StepRefPulse ANO ANO Done

MC_StepDirect ANO ANO Done

MC_FinishHoming ANO ANO Done

* MC_PositionProfile ANO ANO Done

* MC_VelocityProfile ANO ANO Done

MC_Gearlin ANO NE

*MC_GearOut NE ANO Done

* MC_GearInPos ANO ANO InSync

*MC_Camin ANO ANO EndOfProfile

*MC_CamOut NE ANO Done

* MC_Phasing ANO NE -

* GT_Touch ANO ANO Done

* MC_GroupStop ANO ANO Done

* MC_GroupHalt ANO ANO Done

* MC_MovelinearAbsolute ANO ANO Done

* MC_MovelinearRelative ANO ANO Done

* MC_MoveCircularAbsolute ANO ANO Done

* MC_ MoveCircularRelative ANO ANO Done

* MC_MoveDirectAbsolute ANO ANO Done

* MC_MoveDirectRelative ANO ANO Done

* MC_ MovePath ANO ANO Done

* MC_SyncAxisToGroup ANO ANO InSync

* MC_MovePathSynchronized ANO ANO InSync

* MC_TrackConveyorBelt ANO ANO Done

* MC_TrackRotaryTable ANO ANO Done

Poznamka: Administrativni fkazy nejsou v této tabulce vypsany. Zpracovavaoy jskam it a neulastni se bufferovani.
Poznamka: FB oznané * jsou teprve pravovany

Je-li trvajici pohyb p eruSen jinym pohybem, m e nastat situace,

e brzdnda dréha

neodpovida limitu zpomaleni a dojde k p ejeti cilové polohy. V p ipad kdy osa nem e zm nit
sm r a vratit se do cilové polohy je mo né v rota ni ose p idat modulo. V modulo osy se m e
opakovat specifikovana poloha vicekrat. V linearnim systému nasledek p eb hnuti musi byt
vy eSen navratem pro dosa eni cilové polohy, proto e k a d& pozice je jedine na.
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9 FUNK NI BLOKY PRO JEDNU OSU

Upozorn ni: Ve vSech FB v této verzi SW neni podporovana funkce parametru Jerk, i kdy
je u vSech pohybovych bloku definovan
9.1 GT_SetConstant

GT_SetConstant
Tento FB umo uje zadat zakladni konstanty pro nastaveni osy.

VAR_IN_OUT
| Axis T _AXIS_REF
| VAR_INPUT
Execute BOOL Zapis konstant na nabu hranu ,Execute”
Kp REAL Zesileni regulani smy ky
Ki REAL Integra ni konstantu regulai smy ky
Kd REAL Deriva ni konstantu regulai smy ky
Ff REAL FeedForward - predikce rychlosti na vystupgulatoru
Kc REAL Zp tna integrani korekce pete eni regulani smy ky
Vmax REAL Rychlost osy pnap ti 10V
LimPos REAL Positivni sw limita
LimNeg REAL Negativni sw limita
| VAR_OUTPUT
Done BOOL Konstanty jsou zapsény
Busy BOOL FBidi osu
Error BOOL Signalizuje, e chyba nastaéaFB
ErrorlD WORD Identifikace chyby
| Poznamka:

9.2 MC_Power

MC_ Power
Tento FB uvoluje pohonu a uzavira polohovou vazbu.
VAR _IN_OUT
| Axis T AXIS REF
[VAR_INPUT
Enable BOOL .Enable” je true, pak je pohaprzut a ppravi se k praci.
BufferMode MC_BufferMode | Méd bufferovani:
Aborting - s peruSenim aktualniho fxazu (Default),
Buffered - s bufferovanim fkaz se zastavenim,
[VAR_OUTPUT
Status BOOL Skutry stav vykonného pohonu osy ( true = zapnut alpmia
vazba osy je uzagna, stav osy u neni ,Disabled")
Error BOOL Signalizuje, e nastala ve FBaka chyba
ErrorlD WORD Identifikace chyby
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Poznamka:

*Kdy FB MC_Power je volan s ,Enable = true" a-lj osa ve stavu ,Disabled,pakejde do stavu ,Standstill*, je-li bez
chyby, nebo do stavu ,ErrorStop” kdy je v chylP itom se uzawe v regulatoru polohova vazba.

* Bude-li chyba osy lhem chodu, gjde osa do stavu ,ErrorStop*“. Je-li to mo né, pawa vazba zstane uzaena.

« Kdy FB MC_Power je volan s ,Enable = false“alposa pejde do stavu ,Disabled” ze vSech stavetn ,ErrorStop“ a
polohovéa vazba osy bude rozpojena. Chybové hiaSstdna nastaveno.

9.3 MC_ReadStatus

MC_ReadStatus

Tento FB zveej uje stavy osy, viz diagram na obr.8.1.

VAR_IN_OUT
| Axis T AXIS REF
| VAR_INPUT
| Enable BOOL Davej na vystupy stavy osy,yzbk/stup ,Enable” je true
| VAR_OUTPUT
Valid BOOL Vystupni hodnoty jsou platné
Error BOOL Signalizuje, e nastala v FB
ErrorlD WORD Identifikace chyby
ErrorStop BOOL Viz Stavovy diagram na obr.8.1.
Disabled BOOL Viz Stavovy diagram na obr.8.1
Stopping BOOL Viz Stavovy diagram na obr.8.1
StandStill BOOL Viz Stavovy diagram na obr.8.1
DiscreteMotion BOOL Viz Stavovy diagram na obr.8.1
ContinuousMotion BOOL Viz Stavovy diagram na oht.8
SynchronizedMotion BOOL Viz Stavovy diagram na.8Lk.
Homing BOOL Viz Stavovy diagram na obr.8.1
Ref BOOL Osa dr i referemi pozici - probhl ,Homing"
| Poznamka:
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9.4 MC_ReadAxisError

MC_ReadAxisError

Tento FB zveej uje obecnou chybu osy netyka se chyby vlastniBo F
VAR IN_OUT
| Axis T AXIS REF
| VAR_INPUT
| Enable BOOL Davej chybové hldSeni pokutuwsEnable” je true
| VAR_OUTPUT
Valid BOOL Vystupni hodnota chyby je platna
Error BOOL Signalizuje, e nastala v osgaka chyba
AxisErrorID WORD Identifikace chyby osy

Poznamka:
» Tento FB te stejny parametr AxisErrorID jakoigou iti MC_ReadParameter.

9.5 MC_Reset

MC_Reset
Tento FB sma e chyby, které hlasila osa evadi osu ze stavu ,ErrorStop“ do stavu ,StandStill*
VAR_IN_OUT
| Axis T AXIS REF
| VAR_INPUT
| Execute BOOL Reset na nd&ou hranu ,Execute”
| VAR_OUTPUT
Done BOOL Stav ,StandStill“je dosa en
Busy BOOL FBidi osu
Error BOOL Signalizuje, e chyba nastaéaFB
ErrorID WORD Identifikace chyby

Poznamka: Pokud je osa v chyhktera zpsobi zruSeni polohové vazby, tak osaghazi ze stavu ,ErrorStop* do stavu

LDisabled”
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9.6 MC_ReadActualPosition

MC_ReadActualPosition

Tento FB pedava aktudlni polohu osy.

VAR IN_OUT
| Axis T AXIS REF
| VAR_INPUT
| Enable BOOL Ziskavat aktualni polohu osykuabje ,Enable = true*“.
| VAR_OUTPUT
Valid BOOL Poloha je platna
Error BOOL Signalizuje, e chyba nastaéaFB
ErrorlD WORD Identifikace chyby
Position REAL Poloha osy v [mm]
| Poznamka:
9.7 GT_Jog
MC_Jog
Tento FB umo uje idit posuv osy pomoci binarnich signal
VAR IN_OUT
| Axis T AXIS REF
[ VAR_INPUT
Enable BOOL Posuv osou je povolen, pokugEfeble = true”.
JogPos BOOL Vstup pro positivni sm
JogNeg BOOL Vstup pro negativni sm
JogVelo REAL Rychlost posuvu [mm/s]
JogAcc REAL Zrychleni posuvu [mm/s2]
JogDec REAL Zpomaleni posuvu [mm/s2]
JogJerk REAL Jerk - zma zrychleni/zpomaleni [mm/s3]
[VAR_OUTPUT
Error BOOL Signalizuje, e chyba nasteéaFB
ErrorlD WORD Identifikace chyby
Poznamka:
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9.8 MC_MoveAbsolute

MC_MoveAbsolute
Tento FB idi pohyb do absolutni cilové pozice

VAR IN_OUT
| Axis T AXIS REF
| VAR_INPUT

Execute BOOL Start pohybu osy na nabu hranu ,Execute”

Position REAL Cilova pozice pohybu [mm]

Velocity REAL Maximalni rychlost pohybu [mm/s]

Acceleration REAL Zrychleni pohybu [mm/s2]

Deceleration REAL Zpomaleni pohybu [mm/s2]

Jerk REAL Jerk - zma zrychleni/zpomaleni [mm/s3]

Direction MC_Direction izeni smru jen pro osu v rotaim modu:

Positive_direction - v kladném snui,
Negative direction - v zaporném sm

BufferMode MC_BufferMode | Mdéd bufferovani:
Aborting - s peruSenim aktualniho fxazu (Default),
Buffered - s bufferovanim fkaz se zastavenim,
BlendingLow, BlendingPrevious, BlendingNext, Blenglitigh -

- s bufferovanimiaz a navazanim rychlosti pohybu
[VAR_OUTPUT

Done BOOL RFkaz je dokonen

Busy BOOL Fkaz neni jeStdokon en

Active BOOL Hkaz aktivn idi osu

Aborted BOOL RFkaz je peruSen jinym gkazem

Error BOOL Signalizuje, e chyba nastaéaFB nebo vizené ose

ErrorlD WORD Identifikace chyby

Poznamka:

* P ikaz je ukonen dosa enim nulové rychlosti, pokud dal§kpz neeka v bufferu.

 Na linearni osu nema parametr ,Direction“ adriy, je pou avan jen pro rotani osu, kdy m e byt cilova poloha

dosa ena vice cestami.

 Pro rotani (modulo) osu je absolutni poloha platna v romg@ha 360 stup ], kde 360stup je stotonno s 0, nebov
odpovidajicim intervalu modulo izadavani polohy drahou v [mm].
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9.9 MC_MoveRelative

MC_MoveRelativ

Tento FB idi pohyb o specifikovanou relativni vzdalenostlediem k aktualni pozici vase provedeni fkazu.

VAR IN_OUT
| Axis T AXIS REF
| VAR_INPUT
Execute BOOL Start pohybu osy na nabu hranu ,Execute”
Distance REAL Relativni vzdalenost pro pohybu [mm]
Velocity REAL Maximalni rychlost pohybu [mm/s]
Acceleration REAL Zrychleni pohybu [mm/s2]
Deceleration REAL Zpomaleni pohybu [mm/s2]
Jerk REAL Jerk - zma zrychleni/zpomaleni [mm/s3]
BufferMode MC_BufferMode | Méd bufferovani:
Aborting - s peruSenim aktualniho fxazu (Default),
Buffered - s bufferovanim fkaz se zastavenim,
BlendingLow, BlendingPrevious, BlendingNext, Blenglitigh -
- s bufferovanimiaz a navazanim rychlosti pohybu
[VAR_OUTPUT
Done BOOL RFkaz je dokonen
Busy BOOL Fkaz neni jeStdokon en
Active BOOL Hkaz aktivn idi osu
Aborted BOOL RFkaz je peruSen jinym gkazem
Error BOOL Signalizuje, e chyba nastaéaFB nebo vizené ose
ErrorlD WORD Identifikace chyby
Poznamka:

« P ikaz je ukonen dosa enim nulové rychlosti, pokud dalSkpz neeka v bufferu.

48 TXV 004 22.01




FUNK NIiBLOKY PRO JEDNU OSU

9.

10 MC_MoveVelocity

MC_MoveVelocity

Tento FB idi pohyb jako nikdy nekorici, se specifikovanou rychlosti.

VAR_IN_OUT
| Axis T AXIS REF
| VAR_INPUT
Execute BOOL Start pohybu osy na nabu hranu ,Execute”
Velocity REAL Rychlost pohybu [mm/s]
Acceleration REAL Zrychleni pohybu [mm/s2]
Deceleration REAL Zpomaleni pohybu [mm/s2]
Jerk REAL Jerk - zma zrychleni/zpomaleni [mm/s3]
Direction MC_Direction izeni smru pro rotani osu:
Positive_direction - v kladném smnui,
Negative direction - v zaporném sm,
BufferMode MC_BufferMode | Mdéd bufferovani:
Aborting - s peruSenim aktualniho fxazu (Default),
Buffered - s bufferovanim fkaz se zastavenim,
BlendingLow, BlendingPrevious, BlendingNext, Blenglitigh -
- s bufferovanimiaz a navazanim rychlosti pohybu
[VAR_OUTPUT
InVelocity BOOL Rychlost je dosa ena
Busy BOOL Fkaz neni jeStdokon en
Active BOOL Hkaz aktivn idi osu
Aborted BOOL RFkaz je peruSen jinym gkazem
Error BOOL Signalizuje, e chyba nastaéaFB nebo vizené ose
ErrorlD WORD Identifikace chyby
Poznamka:

* Pohyb je ukoren, kdy FB je perusen jinym FB s fkazem v Abort modu.
« \Vystup InVelocity se resetuje, kdy FB jegruSen jinym gkazem, nebo kdy je sestupna hrana ,Execute”.
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9.11 MC_MoveAdditive

MC_MoveAditiv
Tento FB idi pohyb o specifikovanou relativni vzdalenostlediem k aktualni pozici vase provedeni fkazu.
VAR IN_OUT
| Axis T AXIS REF
| VAR_INPUT
Execute BOOL Start pohybu osy na nabu hranu ,Execute”
Distance REAL Relativni vzdalenost pro pohybu [mm]
Velocity REAL Maximalni rychlost pohybu [mm/s]
Acceleration REAL Zrychleni pohybu [mm/s2]
Deceleration REAL Zpomaleni pohybu [mm/s2]
Jerk REAL Jerk - zma zrychleni/zpomaleni [mm/s3]
BufferMode MC_BufferMode | Méd bufferovani:
Aborting - s peruSenim aktualniho fxazu (Default),
Buffered - s bufferovanim fkaz se zastavenim,
BlendingLow, BlendingPrevious, BlendingNext, Blenglitigh -
- s bufferovanimiaz a navazanim rychlosti pohybu
[VAR_OUTPUT
Done BOOL RFkaz je dokonen
Busy BOOL Fkaz neni jeStdokon en
Active BOOL Hkaz aktivn idi osu
Aborted BOOL RFkaz je peruSen jinym gkazem
Error BOOL Signalizuje, e chyba nastaéaFB nebo vizené ose
ErrorlD WORD Identifikace chyby
| Pozndmka: « Rkaz je ukonen dosa enim nulové rychlosti, pokud daldkpz neeka v bufferu.
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9.12 MC_Stop

MC_Stop
Tento FB zastavi pohyb osy.
VAR IN_OUT
| Axis T AXIS REF
| VAR_INPUT
Execute BOOL Start pohybu osy na nabu hranu ,Execute”
Deceleration REAL Zpomaleni pohybu [mm/s2]
Jerk REAL Jerk - zma zrychleni/zpomaleni [mm/s3]
BufferMode MC_BufferMode | Méd bufferovani:
Aborting - s peruSenim aktualniho fkazu (Default),
Buffered - s bufferovanim fkaz se zastavenim
|VAR_OUTPUT
Done BOOL RFkaz je dokonen
Busy BOOL Fkaz neni jeStdokon en
Active BOOL Hkaz aktivn idi osu
Aborted BOOL Rkaz je peruSen jinym gkazem
Error BOOL Signalizuje, e chyba nasteéaFB nebo vizené ose
ErrorlD WORD Identifikace chyby

Poznamka:

» Pokud je vstup ,Execute = true“, tak osa je st@etavu ,Stoping” a neme vykonavat adné jiné pohybové igazy.

9.13 GT_EStop

GT_EStop
Tento FB okam it nouzov zastavi vSechny osy modulu GT-775x.
VAR_IN_OUT
| Axis T AXIS REF
| VAR_INPUT
| Enable BOOL Povoleniigazu, kdy ,Enable” je true
| VAR_OUTPUT
Done BOOL Rkaz je dokonen osy jsou ve stavu ,Disabled"
Error BOOL Signalizuje, chybu FB
ErrorID WORD Identifikace chyby

Poznamka:

» VVSechny osy zastavi, zruSi polohové vazby, sefinedy a vynuluji se vSechny chyby.Nastavi se dbasabled".
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9.14 MC_Gearln

MC_Gearln
Tento FB nastavi pvodovy pomr mezi rychlosti ,master a ,slave” osy.
VAR_IN_OUT
Master T _AXIS REF
Slave T _AXIS REF
| VAR_INPUT
Execute BOOL Start pohybu osy na nabu hranu ,Execute”
RatioNumerator INT Fvodovy pomr - itatel
RatioDenominator INT Fevodovy pomr - jmenovatel
Acceleration REAL Zrychleni pohybu [mm/s2]
Deceleration REAL Zpomaleni pohybu [mm/s2]
Jerk REAL Jerk - zma zrychleni/zpomaleni [mm/s3]
BufferMode MC_BufferMode | Méd bufferovani:
Aborting - s peruSenim aktualniho fxazu (Default),
Buffered - s bufferovanim fkaz se zastavenim,
BlendingLow, BlendingPrevious, BlendingNext, Blenglitigh -
- s bufferovanimiaz a navazanim rychlosti pohybu
[VAR_OUTPUT
InGear BOOL fevodovy pomr je dosa en
Busy BOOL Fkaz neni jeStdokon en
Active BOOL Hkaz aktivn idi osu
Aborted BOOL RFkaz je peruSen jinym gkazem
Error BOOL Signalizuje, e chyba nastaéaFB nebo vizené ose
ErrorlD WORD Identifikace chyby

Poznamka:

MC_GearOut.

» Rampa slave osy stoupéa k pamrychlosti master osy a uzamkne se kdy je podosa en. Drédha ztracenahem

synchronizace neni dohnana.
P evodovy pomr b hem chodu Ize mnit naslednym pkazem MC_Gearln bez nutnosti ruSiepod pikazem

* InGear je nastaven poprvé, kdy jespod dosa en.
» MC_Gearln bude zruSen libovolnym pohybovyrikazem s BufferMode = Aborting. Nenieba ani pkaz MC_GearOut.
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10 P IKAZY PRO REFERENCOVANI (Homing)

Pro opakovatelnou spravnou funkci osy na stroji je t eba po zapnuti napajeni provést
sekvenci, kterd zajisti sesouhlaseni sou adné soustavy osy stroje s pevnym referen nim
bodem, ke kterému se vztahuje veSkeré odm ovani (homing procedure).

Pro r zn& uspo adani stroj a r zné poadavky na funk nost a p esnost referencovani,
slou i sada dil ich FB, které umo uji realizovat r zné postupy ( viz kap. 7). Typicky se provadi
nejd ive hrubé p ibli eni k referen nimu bodu vySsi rychlosti (p ikazy 10.1, 10.2 a 10.3) a
nazav r se malou rychlosti dohledava p esny referen ni bod nebo se tato poloha p imo p i adi
referenci (p ikazy 10.4, 10.5). Pro referencovani s absolutnim encodérem je ur en p ikaz 10.6.
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10.1 MC_StepAbsSwitch

MC_StepAbsSwitch
Tento FB vyhleda nulovy bod osy na absolutnim spiR&F.

VAR IN_OUT
| Axis T AXIS REF
| VAR_INPUT
Execute BOOL Start pohybu osy na nabu hranu ,Execute”
Direction ENUM Specifikuje smr pohybu pro hledani limitniho spire:

* MC_Positive = Startuje v dy v kladném sm

* MC_Negative = Startuje v dy v zaporném sm

* MC_SwitchPositive = Zavisi na stavu snim&EF v okam iku
hrany na Execute. Je-li REF='Off', smbude kladny,je-|
REF='On’ smr bude zaporny.

« MC_SwitchNegative = Jako gdchozi, ale opa .

SwitchMode ENUM Podminky snima pro ukoneni pikazu :

* MC_On = Kdy je snimav trovni ON

*« MC_Off = Kdy je snima v trovni OFF

* MC_EdgeOn = Kdy pechazi snimaz urovn Off do On

* MC_EdgeOff = Kdy pechazi snimaz urovn On do Off

* MC_EdgeSwitchPositive = Hrana zavisi na ampohybu

» MC_EdgeSwitchNegative = Jakogulchozi, ale opa

Velocity REAL Maximalni rychlost pohybu [mm/gio hledani ref. spina

TimeLimit REAL asovy limit pro dohledani ref. spire( pekro eni vyhlasi chybu)
Je-li parametr = 0, nenasovy limit kontrolovan.

DistanceLimit REAL Pokud se FB neukdma draze DistanceLimit, potom je vyhlaSena
chyba. Je-li parametr = 0, neni distance kontralava

BufferMode MC_BufferMode | Mdéd bufferovani:

Aborting - s peruSenim aktualniho fkazu (Default),
Buffered - s bufferovanim fkaz se zastavenim,
BlendingLow, BlendingPrevious, BlendingNext, Blenglitigh -
- s bufferovanimiaz a navazanim rychlosti pohybu

| VAR_OUTPUT
Done BOOL Rkaz je dokonen
Busy BOOL Rkaz neni jeStdokon en
Active BOOL Akaz aktivn idi osu
Aborted BOOL Pkaz je peruSen jinym gkazem
Error BOOL Signalizuje, e chyba nasteéaFB nebo vizené ose
ErrorlD WORD Identifikace chyby

Poznamka:

 Osa po vyhledani REF spimase zastavi , vrati se a zastavi v pozici zachymmaohy REF spina. Osa zstava ve stavu
Homing, FB musi byt nasledovankterym z pikaz , pro dokoneni referencovani:
MC_StepRefPulse, MC_StepDirect, MC_StepFinishHoming
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10.2 MC_StepLimitSwitch

MC_StepLimitSwitch
Tento FB vyhleda limitni spind_IM.

VAR IN_OUT
| Axis T AXIS REF
| VAR_INPUT
Execute BOOL Start pohybu osy na nabu hranu ,Execute”
Direction ENUM Specifikuje smr pohybu pro hledani limitniho spire:

* MC_Positive = Startuje v dy v kladném sm

« MC_Negative = Startuje v dy v zaporném gm
SwitchMode ENUM Podminky snima pro ukoneni pikazu :

e MC_On = Kdy je snimav trovni ON

e MC_Off = Kdy je snima v Urovni OFF

« MC_EdgeOn = Kdy pechéazi snimaz urovn Off do On
« MC_EdgeOff = Kdy pechéazi snimaz arovh On do Off

Velocity REAL Maximalni rychlost pohybu [mm/gto hledani ref. spina

DevRef REAL Limit Polohové odchylky pro refapt na doraz

TimeLimit REAL asovy limit pro dohledani ref. spirea( pekro eni vyhlasi chybu)
0 = > bez asového limitu

DistanceLimit REAL Pokud se FB neukdma draze DistanceLimit, potom je vyhlaSena
chyba. Je-li parametr = 0,neni distance kontrolavan

BufferMode MC_BufferMode | Mad bufferovani:

Aborting - s peruSenim aktudlniho fxazu (Default),
Buffered - s bufferovanim fkaz se zastavenim,
BlendingLow, BlendingPrevious, BlendingNext, Blenglitigh -
- s bufferovanimigaz a navazanim rychlosti pohybu

| VAR_OUTPUT
Done BOOL Rkaz je dokonen
Busy BOOL Rkaz neni jeStdokon en
Active BOOL Akaz aktivn idi osu
Aborted BOOL Fkaz je peruSen jinym gkazem
Error BOOL Signalizuje, e chyba nasteéaFB nebo vizené ose
ErrorlD WORD Identifikace chyby

Poznamka:

» Osa po vyhledani limitniho spirase zastavi , vrati se a zastavi v pozici zachygahy limitniho spinae. Osa zstava ve
stavu Homing, FB musi byt nasledovarkterym z pikaz , pro dokoneni referencovani:
MC_StepRefPulse, MC_StepDirect, MC_StepFinishHoming
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10.3 MC_StepBlock

4

MC_StepBlok
Tento FB nastavi nulovy bod osy najezdem na meckgxiaaz,pi p ekro eni zvolené polohové odchylky. Ukdrmod osy
,Homing"
VAR IN_OUT
| Axis T AXIS REF
| VAR_INPUT
Execute BOOL Start pohybu osy na nabu hranu ,Execute”
SetPosition REAL Absolutni pozice, ktera bude nasta v referenci [mm]
Direction ENUM Specifikuje smr pohybu pro hledani limitniho spire:
 MC_Positive = Startuje v dy v kladném sm
« MC_Negative = Startuje v dy v zaporném gm
Velocity REAL Maximalni rychlost pohybu [mm/gsto najezd na mechanicky doraz.
DevRef REAL Hodnota polohové odchylky proereinci na doraz [mm]
TimeLimit REAL asovy limit pro dohledani mech. dorazu €kro eni vyhlasi chybu
0 = > bez asového limitu
DistanceLimit REAL Pokud se FB neukdma draze DistanceLimit, potom je vyhlaSena

chyba. Je-li parametr = 0, neni distance kontralava

BufferMode MC_BufferMode | Méd bufferovani:
Aborting - s peruSenim aktualniho fxazu (Default),
Buffered - s bufferovanim fkaz se zastavenim.

| VAR_OUTPUT

Done BOOL Rkaz je dokonen

Busy BOOL Rkaz neni jeStdokon en

Active BOOL Akaz aktivn idi osu

Aborted BOOL Pkaz je peruSen jinym gkazem

Error BOOL Signalizuje, e chyba nasteéaFB nebo vizené ose

ErrorlD WORD Identifikace chyby

Poznamka:

 Osa po dosa eni polohové odchylky DevRef uk@amahu o pohyb a @jde do re imu StandStill“.
» DevRef musi byt menSi ne DevMax - maximalni pleva polohova odchylka [mm nebo ot]
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10.4 MC_StepRefPulse

MC_StepRefPulse

Tento FB vyhleda nulovy bod osy ngjezdem na prvigwyuimpulz NI ve smru ,Direction”. Ukon i méd osy ,Homing"
VAR_IN_OUT

| Axis T AXIS REF
| VAR_INPUT
Execute BOOL Start pohybu osy na nabu hranu ,Execute”
Direction ENUM Specifikuje smr pohybu pro hledani limitniho spire:
* MC_Positive = Startuje v dy v kladném sm
« MC_Negative = Startuje v dy v zaporném gm
Velocity REAL Maximalni rychlost pohybu [mm/gto hledani NI
SetPosition REAL Absolutni pozice, ktera bude nasta v referenci [mm]
TimeLimit REAL asovy limit pro dohledani ref. spir@a( pekro eni vyhlasi chybu)

0 = > bez asového limitu

DistanceLimit

REAL

Pokud se FB neukdma draze DistanceLimit, potom je vyhlaSena
chyba. Je-li parametr = 0, neni distance kontralava

BufferMode MC_BufferMode | Méd bufferovani:
Aborting - s peruSenim aktualniho fxazu (Default),
Buffered - s bufferovanim fkaz se zastavenim.

[VAR_OUTPUT

Done BOOL RFkaz je dokonen

Busy BOOL Fkaz neni jeStdokon en

Active BOOL Hkaz aktivn idi osu

Aborted BOOL RFkaz je peruSen jinym gkazem

Error BOOL Signalizuje, e chyba nastaéaFB nebo vizené ose

ErrorlD WORD Identifikace chyby

Poznamka:

 Osa po vyhledani NI impulzu nastavi SetPositidamto bod, zastavi se a pjde do re imu StandStill“.
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10.5 MC_StepDirect

MC_StepDirect
Tento FB vnuti referenci v tomto bgdkde osa pravstoji. Ukoni moéd osy ,Homing*
VAR IN_OUT
| Axis T AXIS REF
| VAR_INPUT
Execute BOOL Start pohybu osy na nabu hranu ,Execute”
SetPosition REAL Absolutni pozice, ktera bude nasta v referenci [mm]
BufferMode MC_BufferMode | Méd bufferovani:
Aborting - s peruSenim aktudlniho fxazu (Default),
Buffered - s bufferovanim fkaz se zastavenim.
|VAR_OUTPUT
Done BOOL RFkaz je dokonen
Busy BOOL Fkaz neni jeStdokon en
Active BOOL Hkaz aktivn idi osu
Aborted BOOL Rkaz je peruSen jinym gkazem
Error BOOL Signalizuje, e chyba nasteéaFB nebo vizené ose
ErrorlD WORD Identifikace chyby
Poznamka:
» Osa musi byt v klidu, nastavi SetPosition v tobud , kde stoji a pejde do re imu StandStill“.
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10.6 MC_FinishHoming

MC_FinishHoming

Tento FB ukoni méd referencovani ,Homing" agjde do stavu ,StandStill“.

VAR IN_OUT
| Axis T AXIS REF
| VAR_INPUT
Execute BOOL Start pohybu osy na nabu hranu ,Execute”
BufferMode MC_BufferMode | Méd bufferovani:
Aborting - s peruSenim aktudlniho fxazu (Default),
Buffered - s bufferovanim fkaz se zastavenim,
BlendingLow, BlendingPrevious, BlendingNext, Blenglitigh -
- s bufferovanimiaz a navazanim rychlosti pohybu
[VAR_OUTPUT
Done BOOL RFkaz je dokonen
Busy BOOL Fkaz neni jeStdokon en
Active BOOL Hkaz aktivn idi osu
Aborted BOOL RFkaz je peruSen jinym gkazem
Error BOOL Signalizuje, e chyba nastaéaFB nebo vizené ose
ErrorlD WORD Identifikace chyby
Poznamka:

* FB nevykonava adny pohyb.
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12. P ILOHY

12.1 Chybova hlaseni

Chyby hardwaru
Zobrazuiji se na dispeji modulu GT:
Errl // nelze p e istident EEPROM zakl desky
Err 2 // nelze p e istident MX-0351
Err 3 // nelze p e istident 1. MX-0350
Err4 // nelze p e istident 2. MX-0350

Chyby p ikaz

ETime 0001 /I time limit

EDistance 0002 /I distance limit

EDev 0003 // polohové& odchylka limit

EBlanding 0004 /I nejde ud lat blanding

EParam 0005 // chybny parametr p ikazu

EAXStop 0006 /I osa je ve stopu p ikazem MC_Stop

EAXxis 0007 // tvrda chyba osy - errorstop

Ecil 0008 /I cil osy je za SW limitou

Ehome 0009 // osa neni v referenci

Epower 0010 // osa neni power on

Eerrstop 0011 // osa je v stavu ErrorStop

Econst 0012 /I nejsou zadany konstanty

EpowerOff 0013 // osa je power on
1000 // osaje lenem Group, p ikaz nelze provést
1001 // Group je plna, nelze ji p idat osu
1003 // osa neni lenem Group
1004 //osau je lenem Group, nelze ji p idat do jiné Group
1005 // Group u nema adné osy

Chyby osy

ERRPOS 2001 /I prekro eni polohové odchylky

ERRLIP 2004 /Il osa najela na positivni limitu LIM+

ERRLIN 2005 // osa najela na negativni limitu LIM-

ERRSWP 2006 // osa najela na positivni SW limitu

ERRSWN 2007 /I osa najela na negativni SW limitu

Chyby od skupiny os
ERRPOSG 8001 // osa v grupe p ekro ila polohovou odchylku

12.2 Zm na firmwaru v modulech GT-775x

Zm ny firmwaru modulu GT-775x se provadi p es centralni jednotku PLC TC700 p ipojenou
p es rozhrani Ethernet a pomoci programu Flasher.exe.

P ed spust nim programu Flasher ukon ime vSechny ostatni komunikace s centralni
jednotkou (zejména komunikaci s vyvojovym prost edim Mosaic). Pokud bychom tak neu inili,
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program Flasher bude hlasit, e neni mo né navazat spojeni s centralni jednotkou. Komunikace
Ize ukon it nap iklad odpojenim vSech ostatnich komunika nich kabel od centralni jednotky.
Po spust ni programu Flasher.exe se objevi nasledujici okno.

Obr.12.1 Okno programu Flasher

V sekci Communication parameters - CPM nastavime IP adresu PLC. islo portu musi byt
v dy 61682 (polo ku Use port nezaSkrtavat).

V sekci Module parameters nastavime islo skupiny (poloka Rack) a adresu modulu
(polo ka Position).

Jmeéno souboru s firmwarem vybereme nap . GT775x_v1_0.tfw podle pot ebné verze. Mohou
byt umist ny ve sloce firmware umist né ve stejné sloce jako soubor flasher.exe, nebo
mohou byt umist ny ve stejné slo ce jako soubor flasher.exe.

Po nastaveni parametr stiskneme tla itko FLASH. Pokud byl PLC ve stavu RUN, pak p ejde
do stavu HALT. Je-li po adovany modul nalezen, zobr azi se okno s popisem stavajici verze
firmwaru v modulu a verze firmwaru, ktery chceme naprogramovat. Stiskneme tla itko Yes a
zahdjime tak proces programovani firmwaru. Pr b h zobrazuje modré pole v dolni asti okna.

Po skon eni se objevi hldSeni o provedeni z4pisu firmwaru, které potvrdime tla itkem OK.
Poté je Flasher p ipraven k dalSimu pou iti. M eme zm nit parametry a p ehrat dalSi firmware
dalSiho modulu, nebo program Flasher zauv it.

Program Flasher Ize spoust t také z davky podle nasledujiciho p ikladu:

flasher.exe /[TFW GT775x_v1_O.tfw /IP 192.168.33.150 /PORT 61682 /RACK 0 /POS
3 /AUTOMAT

ITFW - jméno souboru *.tfw

/IP - IP adresa centralni jednotky PLC

/PORT - port (v dy 61682)

/IRACK - skupina

/POS - adresa

/AUTOMAT - pou iti programu jako konzolové aplika ce

Po spust ni davky se objevi okno programu Flasher, ve kterém jsou ji nastavené hodnoty
p evzaté z parametr davky. Sta i tedy pouze stisknout tla itko FLASH. DalSi chovani
programu odpovida p edeSlému popisu. Po ukon eni programovani m eme pozm nit
parametry v okn (typicky zm na adresy modulu), nebo program ukon ime a spustime znovu
pomoci jiné davky.
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Poznamky:
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Objednavky a informace:
Teco a. s. Havli kova 260, 280 58 Kolin 4, tel. 321 737 611, fax 321 737 633
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Vyrobce si vyhrazuje pravo na zm ny dokumentace. Posledni aktualni vydani je k dispozici na internetu
www.tecomat.cz



