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K51-2

2.Prehled verzi.
Prehled verzi program( je udrzovan v souboru D:/K51/bohatyr/Boh_prehled.xls.

KAVALIR

Verze Datum @ Programy Pfevod Displej f\%lrh Jazyk ﬁ?gfg Sy Br:%lésefg !

V01 | 91197 5/5 247/67 newdis12 130 mm g&es-ném-ang-swg

V02 29.10.97 5/5 94/17 | newdis12 130 mm &e$-ném-ang-swg

V1.03 17.12.97| A1-A6 70/19 disp_103 130 mm | ¢&e$-ném-ang-fra

V1.04 5.2.98 5/5 35/19 | disp_103 100 mm| &e$-ném-ang-pa

V1.05 9.6.98 A1-A6 70/19 | disp_103 130 mm ce$-ném-fra

V1.06 13.10.98 5/5 94/51 | disp_103 100 mm| c¢e$-ném-ang

V1.07 29.10.98 5/5 94/51 | disp_103 100 mm ¢&e$-ném-ang

V1.08 17.11.98 5/5 188/153 disp_104 130 mm ¢e$-ném-ang

V1.09 26.1.99 3+2P/3+2A 145/118 disp_104 |130 mm ce$-ném-ang

V1.10 8.3.99 |3+2P/3+2A 94/51 disp_105 100 mm| ném-mad-ang

V1.11 4599 | 2+3P/1+4A 145/177  disp_105 80 mm ném ano ano

V1.12 25.3.99 2+3P/2+3A 94/51 | disp_105 100 mm it-ném 0 0

V1.13 1.6.99 2+3P/2+3A * disp_105 100 mm ném ano 0

V1.14 27.6.99 2+3P/2+3A * disp_105 100 mm| ¢&eS,it,an-ne ne 0

V1.15 7.11.99 | 2+3P/1+4A * disp_105 80 mm ném ano ano

V1.16 24.9.99 1+5P/3A+1 * disp_105 * ném, pol ano ano

V1.17 141099  7P/3A * disp_105 * ném ano ano

V1.18 23.10.99 2+3P/2+3A * disp_105 /100 mm ném ano 0

V1.19 3.1.00 1+5P/3A+1 * disp_105 * pol stale ano

V1.20 25.4.00 3+2P/3+2A * disp_105 100 mm ném * ne

V1.21 31.5.00 * * disp_105 * ces-ang ne ano

V1.30 26.6.00 1/2+3+3+1A * disp_105 * - ano

V1.50 3.8.00 * * disp_105 * - *

V1.51 3.10.00 * * disp_105 * -

V1.52 15.2.01 * * disp_105 * - al:)t?orcre]lgﬁll(e
V1.53 30.3.01 disp_105 -

V1.54 27.4.01 * * disp_105 * -

V1.55 * * disp_105 0 - ne ne dérovka
V156 3.6.01 * * disp_105  * - ano axiali
V1.57 26.7.01 * * disp_105 * 5 jazyku * mazani
V1.58 9.9.01 * * disp_105 * 5 jazyku * ano lepsi PZ
V1.59 * * disp_105 0 - ne ano naxos
V1.60 * *  disp_105  * Jﬁﬁ;’ ouits
V1.61 * * disp_105 * -

V1.62 19.2.02 * * disp_105  * - e ke
V1.63 19.8.02 * * disp_105 * - ne ne

nulovani

V1.64 13.11.02 * * disp_105 * - * ano zg:gu%)g?:’m
V1.65 15.10.02 * * disp_105  * - il
V1.66 18.11.02 * * disp_105 * -

V1.67 5.12.02 * * disp_105 * - s méfidiem
V1.68 * * disp_105 * - bez méfidla
V1.71 * * disp_105  * i
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3.Hardware.

Ridici systém NX-5030 se sklada ze tfi desek, které mezi sebou komunikuji optickymi kabely.
e Displej - deska s displejem 2*16 znak( a Ctyfmi tlacitky. Je osazena procesorem
ATMEL AT86C51 a vybavena programem DISP_103.
e Deska vstupll a vystupd - Tato deska nema procesorové fizeni a je obsluhovana obvodem
XLINX.
o Zakladni deska - Tato deska ma dva procesory DS 80C320 s pamétmi EPROM 27C512 a
XLINX. Oba procesory pracuji s taktovaci frekvenci 18 432Mhz. Procesor oznaceny jako
MAIN ma v sobé programovou &ast programu Fidiciho systému a pro n&j bude psan program.
Tento procesor komunikuje s druhym procesorem pies spoleCnou Cast XRAM. Druhy
procesor (slave) fidi pohyb os a konfiguruje XLINX.
Na panelu Fidiciho systému jsou 4 tlagitka a sedmipolohovy pfepinac. V pofadi zleva doprava jsou na
pfepinadi tyto polohy:

* MAN - ruéni brouseni

* TCH - uceni

* PGN - volba Cisla programu
*  AUT - provadeéni programu
* DIA - orovnavani

* EXC - tvarové brouseni

* DRM - prdmér tvaru

Tlacitka zleva doprava jsou oznacena:

* WSP - wheel set point (vychozi postaveni brusu)
* X/Z - pfepinani mezi osou X a Z

* INC - tla¢itko pro zménu hodnot

* RES - nulovaci tlagitko

4.Inicializace serv v bohatyrovi.

Po zapnuti fidiciho systému je nutné nastavit nékteré konstanty ve servech. Velikost, poCet a
obsah téchto konstant se béhem vyvoje ménil, tak jak je patrno z Tabulka 1, inicializace serv. Hodnoty
které jsou uvedeny v tabulce jsou uchovavany s sériové EEPROM na adresach uvedenych téz v této
tabulce.

PFi prvnim zapnuti, kdyz je$té nejsou naprogramovany hodnoty v sériove EEPROM, se pro
prednastaveni pouziji hodnoty uvedené v souboru KONFIG.A51. Témito hodnotami se naprogramuje
sériova EEPROM a jimi se provede inicializace. Jsou to tyto konstanty proosu Xa Z :

* SEE_ZISK X, SEE_ZISK Z zesileni regulacni smycky

* SEE_DER_X, SEE_DER _Z derivacni odchylka
* SEE_OFFS_X, SEE_OFFS Z offset zesilovace
* SEE_RAMN_X, SEE_RAMN Z sklon nabézné rampy
* SEE_RAMD_X, SEE_RAMD_Z sklon sestupné rampy
Sériova | Stara verze V1.01 | Nova verze V1.02 V1.03 V1.04 V1.05 V1.06
EEPROM | nazev rozsah Berlin | nazev rozsah klec Franc NSR Franc
2 zesileni 0 -65535 6000 |zesileni 0-255 12 30 25
3 derivace + 127 -2 0 0
4 o | offset + 32767 - 007 |offset +127 27 50 106
5 S -
6 a [rampa T 0-255 02 |rampa T 0-255 25 5 5
7 rampa ! 0-255 02 |rampa { 0-255 25 5 3
8 X |vazba 0 - 65535 0000 -
9 -
10 max. 0 - 65535 4000 -
11 odchylka -
12 zesileni 0 - 65535 4000 |zesileni 0-255 16 30 30
13 derivace + 127 20 0 0
14 | o |offset + 32767 - 009 |offset +127 24 70 70
15 s -
16 a |rampa 1T 0-255 01 rampa 1T 0-255 5 2 2
17 rampa J 0-255 01 rampa J 0-255 5 6 6
18 Z |vazba 0 - 65535 0000 -
19 -
20 max. 0 - 65535 0000 -
ProgramK51_2.doc Str. 3/31 8.2.200505
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| 21 | odchylka | |

Tabulka 1, inicializace serv.

5.Rizeni motort.

Rizeni motord je zcela odlidné od zplsobu pouZitého v systému K51-1. Pro Fizeni motord se
pouziva pamét XRAM sdilena dvémi mikroprocesory. Ze strany od programu MAIN se do této paméti
zapisuji v uréeném pofadi poZadované soufadnice a rychlost pohybu motoru a to jak pro osu X tak i pro
osu Z.

Z duvoda navaznosti programi byly vytvofeny programy se stejnymi nazvy jako ve verzi K51-1,
které realizuji stejné funkce. Tyto programy jsou umistény v ¢astech DRAHA.A51 a DRAHAZ.A51.
V ¢asti DRAHA.A51 jsou :

¢ DRAHA_ZASOB - zajisti ujeti drahy osy X, ktera je v tfibajtové proménné ZASOB

e DRAHA - zajisti ujeti drahy osy X, ktera je v tfibajtové proménné ZZASOB.

¢ DRAHA NEG - zajisti ujeti drahy, ktera je v 3bajtové prom. ZZASOB opacnym
smérem.

e STOP - zastavi pohyb obou os.

e STOJIX? - zjiStuje, zda osa X stoji a podle toho nastavuje proménnou
POHYB_KM.

V ¢asti DRAHAZ.A51 jsou podprogramy:

e DRAHA Z - zajisti ujeti drdhy osy Z, ktera je v tfibajtové proménné
ZZASOB_Z

e STOPZ - zastavi pohyb v ose Z

e STOPZZ - zastavi pohyb v ose Z a vynuluje stavovou promé&nnou pohybu
osyZ

e STOJIZ? - zjistuje, zda osa Z stoji a podle toho nastavuje proménnou
POHYB_Z

Pozadovana draha k ujeti je programim predavana v proménné ZZASOB nebo ZZASOB Z.
Programy zajisti vSe potfebné, véetné hlidani koncovych spinacl kulickového Sroubu.

5.1BADy.

Pro eliminaci vili v pfevodech se pouzivaji konstanty BADX a BADZ uloZené v sériové EEPROM.

Pro osu X se pouziva metoda skrytého pohybu osy. Spociva v tom, Ze pfi zméné& sméru pohybu se
provede pohyb o velikost BAD a méfitko se posune o stejnou hodnotu. Vysledkem pak je, ze na displeji
neni nic vidét.

Pro osu Z jsou k dispozici dvé metody:

o Kompenzace skrytym pohybem osy Z obdobné jako u osy Z. Mozné pouze u stroju s fizenimi
ob&mi osami.

e Kompenzace posunem méfitka osy Z. Tato moznost je pro stroje, kde osa Z neni Fizena, ale je
pouze snimana jeji poloha. Tato mozZnost byla poprvé pouZita ve verzi V2.10.

ProgramK51_2.doc Str. 4 /31 8.2.200505



K51-2 KAVALIR
6.Pseudohydraulika (rychlé prestaveni).

Ridici systém imituje hydraulicky pfisuv, jak je pouzivan u brusnych stroju s krokovymi motory
s hydraulickym pfisuvem. ProtoZe nejde o hydrauliku je tento typ pfisuvu nazyvan rychlé pfestaveni nebo
pseudohydraulika. Pseudohydraulika je ovladana témito vstupy:
e rucni paka vpred (start automatického cyklu SAC) in13
o rucni paka vzad (ukon&eni automatického cyklu UAC) in14
e rychlé prestaveni stale vpredu in10
e rychlé pfestaveni v cyklu in9
bit této proménné je 1, kdyZ je pseudohydraulika v pohybu.
Kdyz je hydraulika v pfedni poloze nastavuje se bit PPH (pfedni poloha hydrauliky).
Stavovy diagram je v souboru HYD_BOH.CHT.
Velikost pfisuvu je zadavana pfi podminéném pfekladu tak, jak to uréuje nasledujici Tabulka 2.

%$DRAHH velikost
0 0
1 75 mm
2 80 mm
3 100 mm
4 130 mm
8 fizeno z EEPROM
Tabulka 2

V novejsSich verzich (od verze V1.16 12.9.1999 ) je velikost zdvihu hydrauliky zapsana
v SEEPROM. V sériové EEPROM jsou zapsany tfi bajty zdvihu. Pro zdvih napf. 100mm se musi zadat
draha dvakrat tak velka, tj. 200mm. Pfi nastavovani hodnoty v SEEPROM se proto na displeji zobrazuje
polovi¢ni hodnota nez je ulozena v SEEPROM. Hodnota ze SEEPROM je kopirovana do XRAM
oznacené jako ZDVIHX. Pro potfeby pohybl obéma sméry je v XRAM téz uloZzena zaporna hodnota
zdvihu na adresy ZDVIHX+3. V souboru HYDR.A51 jsou dva programy:
e D ZDVIH - poéita zaporny zdvih a uklada jej do adres ZDVIH+3 az ZDVIH+5
o K _ZDVIH - kontroluje spravnost zdvihu tim, Ze pocita soucet vSech Sesti bajtd ZDVIH a kontrolu-
je jeho nulovost. Je volan v ¢asti KSUM a kdyz suma neni nulova zahlasi se chyba zbloudéni
programu.

V prvnich verzich programu byl pohyb hydrauliky mozny pouze maximalni rychlosti. Teprve
verze slave programu 2.40 a vy$Si umoznila Fidit rychlost pohybu hydrauliky pomoci potenciometru
override. V programu, ktery ma mit fizenou rychlost hydrauliky overridem, musi byt v konfiguracnim
souboru speedh=1.

Podminény preklad %DRAHH=0 se pouziva pro systémy s opravdickou hydraulikou.
Signal PPH pak neni generovan vnitfné, ale je sniman ze vstupu IN11, kde jinak byva POB.
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7.Vstupyl/vystupy.
PIN LED vyznam dvouosy systém vyznam jednoosy systém
1 GND GND
2 1 méfidlo vpfedu, axialni sonda MVP méfidlo vpredu
3 2 zapnuti posuvu stolu PRY zapnuti posuvu stolu
4 3 orovnavaci rychlost zapnuta ORY
5 4 urychleni posuvu osy Z back off
6 5 tlaGitko 20x pro osu Z ?)
7 6 V maucta, aut. orovnani maucta
8 7 S urychleni, inicializace kotouce urychleni, inicializace kotouc¢e
9 8 T rychlé prestaveni v cyklu rychlé prestaveni v cyklu
10 9 U rychlé pfestaveni stéle vpfedu rychlé prestaveni stale vpfedu
11 10 P preruseni aut. cyklu POB pferuseni aut. cyklu
12 11 Y vnitfni brouseni ') w vnitfni brouseni
13 12 hlavni paka vpred SAC hlavni paka vpred
14 13 hlavni paka vzad UAC hlavni paka vzad
15 14 hlavni paka vlevo leva uvrat
16 15 hlavni paka vpravo prava uvrat
17 16 rychloposun vpred rychloposun vpred
18 GND GND
19 GND GND
20 17 predni poloha pfisuvu Err.2 predni poloha pfisuvu
21 18 zadni poloha pfisuvu Err.3 zadni poloha pfisuvu
22 19 leva poloha stolu Err.22
23 20 prava poloha stolu Err.23
24 21 blokovani ruénich kolecek blokovani ru¢nich kole€ek
25 22 'V 1.imp. méfidla, imp. axialni sondy 1. impuls méfidla
26 23 S 2. impuls méfidla 2. impuls méfidla
27 24 T 3. impuls méfidla 3. impuls méfidla
28 25 U 10x pfisuv 10x pfisuv
29 26 P rychloposun vzad rychloposun vzad
30 27 Y nastaveni levé narazky 303
31 28 nastaveni pravé narazky 304
32 29 zvednuti narazky 305
33 30 potenciometr overide % potenciometr overide %
34 31 orovnavaci rychlost stolu orovnavaci rychlost stolu
35 32 rychlost stolu rychlost stolu
36 GND GND
37 GND GND
38 1 X/Z, axialni sonda OuT1 X/Z
39 2 méfidlo vpred OouT2 méfidlo vpfed
40 3 konec automatického cyklu OouT3 konec automatického cyklu
41 4 leva avrat ouT4
42 5 prava uvrat OouT5
43 6 V kryt vnitiniho brouseni OouT6 kryt vnitiniho brouseni
4 7 Y rychlé prestaveni vzadu ouT? rychlé pfrestaveni vzadu
45 8 S orovnavani ouT8 orovnavani
46 9 T osa X v pohybu OouT9 osa X v pohybu
47 10 U osa Z v pohybu 0ouT10 povoleni pohybu stolu POS
jg 1; 5 urychleni Osriaxz,éi)?alm cyklus, OUT11 urychleni osa X, mazani
50 13 rychlé prestaveni vpfedu OouUT12 rychlé prestaveni vpfedu
51 14 aut. cyklus probiha OouT13 aut. cyklus probiha
52 15 mimo narazky 2) OouT14
53 16 mezi narazkami orovnavace, mazani OUT15 10x
buzeni pfevodnika A7 buzeni pfevodnikd A7
54 +24V +24V
Poznamky:

1) Pdvodné na tomto misté byl vstup nazvany pohyb stolu v cyklu (POS). Tento vstup vSak ve skute¢nosti nebyl

programem zpracovavan. Proto byl tento vstup pouzit jako vstup pro signal rameno vnitfniho brouseni

sklopeno tj. vnitfni brouSeni poprvé u programu V1.11.
2) Nové u verze V04,
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8.0bsazeni sériové EEPROM.

Cislo
parametru
dek hex

RN2STMUOW>O©®~NOGAWN =

13
14
15
16
17
18
19
1A
1B
1C
1D
1E

WNNNNRNONORNRNNRN S sy
SOV RNIN-2CCOXIVDTR DNV NDORWN =

32 | 20
33 | 21
34 | 22
35| 23
36 | 24
37 | 25
38 | 26
39 | 27
40 28
41 29

48 30
49 31
50 | 32
51 | 33
52 | 34
53 35
54 | 36
55 | 37
56 | 38
57 | 39

Adresa
v EEPROM

MIN_KOT
MAX_KOT

ZDVIH
PR_UVR
MAZX
MAZZ
PREX1
PREX2
SPEDZ

k_konf1
k_konf2
k_konf3
k_konf4
k_konf5
k_konf6
k_konf7
k_konf8
k_konf9
k_potenc

ProgramK51_2.doc

NDNDNDNA A A A
ARRONNO Ol NN arwN =0

26
27-29
30-32

33

34
35-37

38

39=274
40=284
41=29,
42=2Ay
2By

304
31
324
33n
34y
354
36H
37x
38y
39

404
My
42,
43,
44,,
45,
464
47,
48,
49,

63

Rozsah

hodnot Proménna Vyznam
0-99 BADX BAD X
0-99 BADZ BAD Z
0-255 zesileni osa X
derivacni slozka osa X
offset osa X

rampa T osa X

rampa 4 osa X
rezerva

0-255 zesileni osa Z

derivaéni slozka osa Z

offset osa Z

rampa T osa Z
rampa | osa Z

rezerva
0-3 JAZYK jazyk
nula potenciometr(
0, 1 XPALCE milimetry - palce
0,1,2 meéreni laserem

0,1 KONF_PREP konfigurace pfepinace
minimalni prdmér kotouce
maximalni primér kotouce
0-255 Citatel pfevodu stolu
0-255 jmenovatel pfevodu stolu
zdvih pfFisuvu

0-1 prodleva v uvratich
0-255 draha osy X pro mazani
0-255 draha osy Z pro mazani
0-255 PREVO1 Citatel pfevodu osy x
0-255 PREVO2 jmenovatel pfevodu osy x
0-254 XSPEDZ prepocet rychlosti stolu

A A A Aa AW R 2 WOWARA A A agl A agl A a
o
|
w
o

0,1 KONFIG1 brouseni pod uhlem
postupny zépich
0,1,2 KONFIG3 K/IK
0-3 KONFIG4 otacky kotouce

—_— ) -

-_—

KONFIG6 sériovy pfenos

-_—

0,1 KONFIG8 podélné vyjiskreni
neplati¢
KONFIG10 | konfigurace potenciometr(

QN
o

1
N

typ programu ¢&. 0
typ programu €. 1
typ programu &. 2
typ programu €. 3
typ programu &. 4
typ programu ¢&. 5
typ programu €. 6
typ programu €. 7
typ programu &. 8
typ programu ¢&. 9

_— e A A

1 kontrolni suma
Tabulka 3, obsazeni sériové EEPROM.
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9.Diagnostika.

Program je zabezpecen proti chybam vzniklym riznym zplisobem. Pokud je odhalena chyba, je
to nahladeno chybovym hlaseni.

Pfi kazdém zapnuti systému a pfi kazdém otoCeni pfepinale se kontroluje kontrolni suma
programové paméti EPROM. Dojde-li k chybé hlasi se chyba Error 4.

Poloha uvrati je hlidana pomoci kontrolni sumy. Kontrolni suma je umisténa v XRAM v oblasti
nad adresou 8000.. Pokud se zjisti chyba KS hlasi se Error 46. Systém se musi vypnout a po opétném
zapnuti blika. Kontrola Gvrati se zapina podminénym prekladem

9.1Mimoprovozni diagnostika.

Do reZimu mimoprovozni diagnostiky se prejde, kdyz se pfi vyzvé ,stiskni tl. RES* stiskne misto tl.
RES tl. INC. V tomto rezimu neni mozné brouseni. Je mozné pouze Cist stavy vstupU, ovladat vystupy, Cist
Udaje od potenciometrd, testovat sériovy kandl a nastavovat parametry. Mezi jednotlivymi zobrazenimi se
prechazi otacenim ru¢nim koleCkem.

Poloha  Zobrazeno na displeji

1 diagnosticky Pouze pro informaci o rezimu.
rezim
9 cnc 1.51 Kavalir | Zakladni idaje o programu master.
K51-2 6.03.2001
NX-5030 v2.41 Horni fadka informace o programu main. )
3 o ; .
ces-nem-ang-fra Dolni fadka informace o textovych souborech. ?)
4 pro sw. detaily |Po stisku tl. INC na displeji roluji textové udaje
stiskny tl. INC | z master EPROM.
5 INPUTS= 00000000  Pouhé zobrazeni vstupu.
2 -9
INPUTS= 00000000 | Pouhé zobrazeni vstupu.
6
10 - 17
INPUTS= 11111110  Pouhé zobrazeni vstupt.
7
20 - 27
INPUTS= 00000011 Pouhé zobrazeni vstupt.
8
28 - 35
9 output38 = 0 Zobrazeni vystupu. Pfi stisknutém tl. INC Ize ruénim koleCkem
sondu prisunout | ménit vystupni hodnotu.
.. DalSi vystupy.
29 output52 = 0 Zobrazeni vystupu. Pfi stisknutém tl. INC Ize ru¢nim koleCkem
10x 20x ménit vystupni hodnotu.
23 output53 Pouze pro informaci.
pro potenciom.
o4 analog = A Pfi stisknutém tl. INC Ize ménit ruénim kolec¢kem vystupni
rizeni otacek analogovou hodnotu.
o5 ov=A4 o= 8 p=1E  Sejmuté hodnoty z potenciometrd.
potenciometry
26 TxD=14 RxD=00 Vystupni a vstupni signaly sériového kanalu. P¥i propojeni TxD
Sériovy ptrenos a RxD se oba udaje méni sou¢asné,
27 Nastaveni parametr( v sériové EEPROM.
parametry
Tabulka 4, mimoprovozni diagnostika
Vysvétlivky:

1) Stfida se zde napis s informaci o programu s vypisem nastaveni flagl se kterymi je program
prelozen.Tyto udaje jsou ¢teny pfimo ze slave EPROM. Jsou zde ctyfi flagy:

DEBUG = 1 program nesleduje chybova hlaseni serv. Pouziva se pfi simulaci.

DEBUG = 0 verze pro realny stroj.

ZENBL = 1 program pro dvouosy stroj.

ZENBL = 0 program pro jednoosy stroj.

ZDIR = 0 smér osy Z stolu. Pouziva se pouze hodnota 0.

Pro verze starSi nez verze 246:

e ZSLOW = 0 program se standardnimi rychlostmi.

e ZSLOW =1 Program se zpomalenymi pohyby pouzivany na strojich bez pfevodu stolu.
e Pro verzi 246 a novéjsi:
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e XENC=0 Standardni enkoder 10000&arek/ot
e XENC=1 Pravitko s délenim po 0,5um
2) Stfida se zde napis s oznacenim ¢tyf pouzivanych jazykd s datumem textovych souborll. Tyto udaje
jsou ¢&teny pfimo ze slave EPROM.
RezZim mimoprovozni diagnostiky se ukon&i vypnutim a opétnym zapnutim systému.

9.2Provozni diagnostika.

Provozni diagnostika se zapina tim, Ze se pfi stisku tl RES pfidrzi téZ stisknuté tl. WSP. Tim se nastavi
bitova proménna DIAGNOSTIKA, kterou se pak povoluje zobrazovani i jinych nez béznych (dajd na
displeji.

Kdyz neni zapnuté provozni diagnostika urcuje se tl. X/Z pouze to, zda se zobrazuje a ovlada osa Z nebo
A. Pfi zapnuté diagnostice se posupnym stiskem tl. X/Z vyvolavaji na displeji tyfi mozZnosti:

Zobrazeni a ovladani (ruénim koleGkem pfi stisknutém tl. INC) osy A.

Zobrazeni a ovladani (nulovani tl. RES) osy Z

Zobrazeni obsahu paméti a ovladani (ru¢nim koleckem pfi stisknutém tl. INC) typu paméti

Zobrazeni obsahu paméti a ovladani (ruénim koleGkem pfi stisknutém tl. INC) adresy paméti.

Pro dosazeni této funkce byly nedefinovany tyto nové proménné:

®,
0.0

X3

8

K/
0.0

3

8

» DIAGTX - typ zobrazovanych dat, XRAM nebo @DATA
» DIAGX - pointer na data
» DIAGP - pfepinac zobrazeni, ovlada se tl. X/Z

9.2.1Provozni diagnostika u K51-2EC.

V systémech K51-2E Ize provozni diagnostiku zapnout zadanim diagnostického hesla 16. Protoze u
systémul K51-2E chybi zobrazeni stavu stupt LED diodami je v ném doplnéno zobrazeni stavu vstupl a
vystupl. V systému s barevnym displejem Ize pak stiskem spodniho tlacitka, na kterém se zobrazi I/O,
zobrazit stav stupu s vystupl. Pri stisku tohoto tlacitka zlstava i plivodni vyznam tlagitka X/Z.

—Imputs—————— —Outputs
IM 1- 8 = BiEEEEE] OUT 1- 2= |GEEEE1E
IN 9-16 = @1EEE6EE OUT 9-16 = AEEEEEEE
IMi7-24 = 11111668 OUT17-24 = 1EBEEEEEE
INZ5-32 = 1EEEEEEE
C AOUTE = @
INZ3-48 = GEEEE16E AOLTY - a
OUERRIDE = 133
DRESSING = 119 p——
WORKIMG = 223 REZIM = ae
PROGRAM = a1
e
[#o=_ 2[|xd= @ TCH_STAU = B
|2.:|= 1 |Zd= 1 ZETAM = 11

Fig. 1 Zobrazeni I/0 u K51-2EC
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10. Parametrické brouseni.

Cislo

Parametrické brouseni Px

parametru nazev parametru

O
1h
2,
3
4y,
5

©o~NOOIPA~hWN-O

pouziti méfidla
priimér obrobku
pfidavek

konec brouSeni F1
konec brouseni F2
konec brouseni F3
hrubovaci rychlost
brousici rychlost
brousici rychlost
brousici rychlost
vyjiskieni [sec]
vyjiskieni [sec]
vyjiskieni [sec]
vyjiskfeni [sec]
nastaveni Uvrati
axialni brouseni

ProgramK51_2.doc

oznacéeni

FV
X0
X1
X2
X3
F1
F2
F3
F4
T1
T2
T3
T4

AXIA

proménna
X _PD
X PO
X _P1
X P2
X _P3
X P4
X_F1
X _F2
X F3
X _F4
X T1
X T2
X T3
X T4

AXIA

Str. 10/ 31

rozsah a délka
ano/ne
1.000-700.000
0.010-10.000
0.010 - X0
0.000 - X1
0.000 - X2
20 - 9000
5-5000
5-3000
5-3000
0-120
0-120
0-120
0-120

01,2

=) =2 A NDNDNNOWWWW -

—_

KAVALIR

Parametrické brouseni Ax

nazev parametru oznaceni
pramér obrobku FV
pridavek X0
konec hrubovani X1
konec brouseni X2
hrubovaci inkrement RIN
brousici inkrement MIN
brousici inkrement FIN
brousici rychlost FINC
vyjiskieni DwW1
vyjiskFeni DW2
vyjiskfeni DW3
navrat stolu REC
volba Uvrati UVR
nastaveni uvrati

axialni brouseni AXIA

8.2.200505

proménna

X_PO
AX_X0
AX_X1
AX_X2

AX_RIN
AX_MIN
AX_FIN

AX_FINC

AX_DW1

AX_DW2

AX_DW3

AX_UVR

AXIA

rozsah a délka

1.000-700.000

0.000-100.000
0.000 - X0
0.000 - X1

0 -10000
0 - 8000
0 - 5000

60 — 60000
0-120
0-120

= 2 a2 a2 aAaNDNNDN WWwWwWw

—_
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11.Programatorské detaily.

11.10bsazeni vnitini paméti RAM.

vahou. TFibajtové proménné jsou kddovany v doplfikovém kédu tak, Ze nejvy3si bit je znaménko. Rozsah
hodnot je nasledovny:  min. hodnota -8388607 = 80 00 00h

-1 =FF FF FFh
0 =00 00 00h
+1=00 00 01h

max. hodnota 8388607 = 7F FF FFh.

Ve vnitini RAM jsou tyto dulezité proménné:

1.

2.

REZIM - ur€uje pravé probihajici rezim prace. Méni se napf. s otoenim prepinace. Viz
kapitola zména rezimu.

AUT_STAYV - proménna ve ktera uchovava pravé probihajici stav. Nazev je odvozen od toho,
Ze plivodné tato proménna vyjadfovala stav automatického brouseni. Zmény této proménné
budou vyjadfovat zmény stavi podle stavového diagramu.

TCH_STAV - obdoba proménné aut_stav, kterd vyjadfuje stav pfi u€eni. Pouziva se téZ pro
mérfeni vyjiskfeni.

ZSTAV - stavova proménna pro pohyb osy Z

PROGRAM - proménna obsahujici €islo probihajiciho programu.

DISPL_PG - proménna obsahujici &islo programu, kterd se vyuziva pfi ukladani a vybirani
hodnot z XRAM pomoci programd v MEMORY.A51.

XOSA - tfibajtova relativni osa X. Vznika pfepoctem z absolutni osy X. Kazdy program ma
svou vlastni osu relativni osu X. Program pro méfeni ma osu X totoznou s osou pro rucni
brouseni.

. ZOSA - ftfibajtova relativni osa Z. Plati totéz co pro osu X. Ve stavajicim programu existuji

pouze dvé osy Z. Jedna pouze pro orovnavani a druha pro brouseni.

DISPL_O - proménna pro zobrazovani na displeji. Jsou s ni svazany i tyfi bajty na nizSich
adresach. Jsou to vstupni parametry pro zobrazovani a vystupni parametry pro pfevody
hex—dek.

10. OPERAND - tfibajtova proménna pro vSeobecné vyuziti. Nesmi se pouzivat pfi pferuseni.
11. TLPLUS - bitova proménna, ktera kopiruje stav tl. INC.

12. TLRES - bitova proménna, ktera kopiruje stav tl. RES.

13. TLWSP - bitova proménna, ktera kopiruje stav tl. WSP.

Ve vnitini paméti adresovatelné pouze nepfimo jsou:

1.
2.
3.

ZZASOB_Z - zasobnik pro kole¢ko osy Z
BUF_DIS - prvni linka virtualniho displeje
BUF_DIS2 - druha linka virtualniho displeje

11.20bsazeni paméti XRAM.

Externi RAM je strankovana. Schématické rozlozeni
paméti je na obrazku.

Doposud pouzivané proménné jsou v rozsahu 0000 az 7EFFh. Pro strdnkovani jsou pouzity bity
PGSELO (P1.0) a PGSEL1 (P1.1).

Od adresy 7F00h do 7FFFh je oblast paméti sdilena obéma procesory.

11.3
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0000 — 003Fx Oblast dat obsluhovana programy VYBERN a ULOZN 1)

0040, — O0OFA - 00FF Bézné proménné adresovatelné pres @R0,R1, volné misto 3)

01004 — O8FF Oblast pro hodnoty AUT pfi brouseni TCHIN a Wx 4)

09004 — 10CFx Oblast pro hodnoty TCH pfi u¢eni TCHIN 5)

10D0,—10D3, - 10FF4 Bézné proménné, volné misto

1100, — 1109y - 11FFy Proménné pro aut. orovnani, volné misto

12004 — 127F4 Stara tabulka korekci

13004 — 137Fx Nova tabulka korekci

14004 -

15004 -

16004 -

1700k -

1800 - Tabulka pro tabulkové brouseni

1900¢ -

1A00 -

1B00,, -

1C00x -

1D00y -

1E00, — 25FF4, 26004 — 2DFF4 Program 0 a 1

2EQ00, — 35FF,, 3600, — 3DFFy Program 2 a 3

3E00. — 45FF, 4600+ — 4DFFy Program4 a5 6)

4E00. — 55FF,, 56004 — 5DFF. Program 6 a7

5E004 — 65FF4, 6600+ — 6DFFx Program 8 a 9

6E00, — 6E7F+, 6E80+ — 6EFFy Data pro programy O a 1

6F00, — 6F7F., 6F80, — 6FFF4 Data pro programy 2 a 3

7000 — 707F, 70804 — 70FF4 Data pro programy 4 a 5

7100x — 717Fy, 71804 — 71FF4 Data pro programy 6 a 7 7)

72004 — 727Fy, 72804 — 72FF4 Data pro programy 8 a 9

7300 — 737F, 73804 — 73FF4 Data pro programy A a P

7400, — 747F,, 74804 — 74FF4 Data pro program 12 a 13

75004 — 757Fy, 75804 — 75FF+ Data pro orovnavani a manualni rezim

7600+ — 7DFF4 Oblast pro backup 8)

7F00, - Prikazy, stavovy baijt, ruéni kolecko X, ru¢ni kole¢ko Z 10)

7F10u— 7F1Fy Vstupy, potenciometry, vystupy, osa X, osa Z 10)

8000, — 8078, — 80FF, Data pro méreni laserem, volné misto S

8100+ — 81FFx Oblast nenulovana pfi setupu. 9) t

8200+ — 8FFF4 r

9000, — 9FFF, a

A000. — AFFF n

B000, — BFFF,, Nepouzita oblast k

C000+ — CFFFu \C:

D000x — DFFF4 a

E000+ — EFFFy n

F000. — FFFFy a
p
a
m
é
t

Tabulka 5, obsazeni XRAM
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Poznamky:

1) Prvnich 48 hodnot je ukladano programem ULOZN do oblasti 7000, - 77FF, podle hodnoty
DISPL_PG. Program VYBERN déla tentyz pfesun opaénym smérem. Ve starSich programovych
verzich (pred 31.10.96) se ukladalo pouze 32 hodnot.

2)

3) Port P2 je pfi inicializaci nastaven na 00 a nikde v celém programu se neméni. Proto je mozZné
pouzivat instrukce MOVX pfes @RO nebo R1 pouze v oblasti 0000, az 00FF,. Pro ostatni oblasti
se musi pouzivat @DPTR.

4) Oblast se rozklada od ZACAUT po KONAUT a ma rliznou délku. Pro mm stroj je 2000, pro palcové
stroje je 2032 a existuje téZ verze s 528 hodnotami.

5) Oblast se rozklada od ZACTCH po KONTCH a ma stejnou délku jako oblast pro aut.

6) Prostor pro ukladani TCHIN a Wx programd.

7) Data programU a relativnich os. Data se rozbaluji do oblasti 1). Zde jsou uloZena vSechna data
parametrickych programl Ax a Px. TCHINové programy zde maiji ulozeno postaveni relativnich os,
soufadnice vysunuti méfidla, soufadnici osy Z v okamziku SACu, atd. a vlastni program je
v oblasti 6). Pro ukladani a vybér dat programil a relativnich os se pouzivaji programy ULOZN a
VYBERN z LIB/IMEMORY.A51.

8) Tuto oblast vyuzivaji programy v LIB/MEMORY.A51 pro pfechodné ulozZeni dat.

9) Zde jsou data, ktera neni vhodné pfi setupu pfepsat. Napf. kopie konfiguracnich bajtli ze sériové
EEPROM, proménna pro pocitani SACU pro neplatice.

Tato Cast paméti je sdilena obéma procesory. Komunikace mezi nimi se provadi zapisem zprav

s kontrolni sumou a ¢tenim pfedavanych hodnot. udava detailngjsi rozdéleni této sdilené paméti.

10) Tento typ zpravy se pouziva az od programové verze procesoru slave Cislo 239.

11) Tento typ zpravy se pouziva az od programové verze procesoru slave €islo 240.

12) Noveé od verze slave procesoru Cislo 246.

. & R
N 58 i
z VY a3 t oty A Ct
a y s J J a a [ o} n e R R
p e e \" \Y , In In ni yc yc
p t ) ) e t . . al
n n a d d e e 2 e ic. ic. o 11 hi hi
u o] o] n n o} o] ) o o
ut ti \Y . ; a n g. E
i i e s s i i S i s s v st st
S S n 0 0 P P t 0 a a st P X Z
or e i u u o o a S X Z u R 12 12
$ r o X Z r r v ) ) )
v a a P M
S m m e
n
p p i
é é

7F004 PRIKAZ 014 | 02, 03, 044 84, 05, 854 064 074 08y 88y OAs O0B. O0Cy  8Cy

7F01, KSUMAX kontrolni suma

7F02, DATAX > zesileni " S v
C C
7F03, u . € 1o o
r derivace S st st
a a
g P P
n (0] (o]
i I
(0] (o]
7F04 e hoh
H a a offset

X0 »n O
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7F05, 2 ; ; rampa
u C C
7F06y § hi o hi rampa
d
n
[
c
7FOTy e rychlost ')
o}
s
a
z
7F084 sméry
7F09y | OFFSIN
7TFOA,
7F0B,
7F0C, | SMERY | Sméry pohybu os .6 osa X, .7 osa Z
7F0Dy, | STAV_IO  Stav komunikace s deskou 10, stavy serv
7FOE, | KOx ruéni kolecko osa X
7FOF4 KOz ruéni kole¢ko osa Z
7F104  VSTUPY | vstupyIN2az9
7F11, vstupy IN10 az 17
TF124 vstupy IN20 az 27
7F13, vstupy IN28 az 35
7F14, POTENCI potenciometr override
7F15, potenciometr orovnavaci rychlosti
7F164 potenciometr pracovni rychlosti
7F17, nepouzity baijt
7F18, VYSTUPY vystupy OUT 38 az 45
7F19, vystupy OUT 46 az 52
7F1A4 | EOSAX
7F1By Osa X predavana od koncového stupné
7F1Cy
7F1Dy | EOSAZ
7F1E4 Osa Z pfedavana od koncového stupné
7F1F,
Tabulka 6 , sdilena XRAM.
11.40rganizace preruseni.
Vyznam oznaceni adr. banka priorita Ovladani
Napajeni INTO 03h neméni nizsi EXO0
¢itaco TFO 0Bh 2 nizsi ETO
Xlinx INT1 13h neméni nizsi EX1
citac1 TF1 1Bh 2 nizsi ET1
Displej SCONO 23h 1 nizsi ESO
gitac2 TF2 2Bh ET2 nepouZzito
Napajeni PFI 33h nepouzito
Sériovy SCON1 3Bh ES1
INT2 43h EX2 nepouzito
INT3 4Bh EX3 nepouzito
INT4 53h EX4 nepouzito
INT5 5Bh EX5 nepouzito
WDG 63h

Tabulka 7, preruseni.

11.5Sériova EEPROM.

Soucasné programové vybaveni obsluhy sériové EEPROM ( dale jen SEEPROM ) je zalozeno na
jednoduchém principu. Obsah v sériové paméti je stale zobrazovan a zmeény jsou provadény okamzité.
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Data jsou v SEEPROM zabezpecena kontrolni sumou. Kontrolni suma se kontroluje pouze v poloze pfed
zadavanim hesla. Zapis kontrolni sumy se provadi az pfi skonceni editace. Pokud se zjisti chyba
kontrolni sumy data z SEEPROM se i nadale povazuji za platna a pouze na displeji je zobrazen napis
ERROR32.

11.5.1Clenéni programd.
Programy pro praci se SEEPROM jsou umistény v samostatném adresaii SEE. V tomto adresafi jsou

tyto soubory :

SEEPROM.A51 - obsahuje drivery pro EEPROM, viz kapitola 11.5.2.
SEEDIS.A51 - obsluha displeje pfi praci s parametry.

SEERK.A51 - obsluha ru¢niho kole¢ka pfi praci s parametry.

SEEINI.A51 - kontrola obsahu sériové EEPROM a jeji pfipadna inicializace.
SEESMY.A51 - obsluha klidové smycky pfi praci s parametry.

SEERES.A51 - obsluha tl. RES pro nulovani udaj.

SEEADR.A51 - hodnoty adres v sériové paméti

11.5.2Drivery pro EEPROM.

Programy, které jsou uréeny pouze pro ovladani SEEPROM (drivery) jsou umistény v souboru
SEEPROM.A51. V tomto souboru se nachazi devét program( pro praci s jedno, dvou a tfibajtovymi udaiji
v sériové EEPROM:

e READ_SEE_1 program pro precteni jednoho bajtu ze SEEPROM. Adresa se zadava do ACC a
v ACC se také vraci vysledek cteni

e READ_SEE 2 program pro preéteni dvou bajtl ze SEEPROM. Adresa se zadava do ACC a vy-
sledek je vracen ve tfech bajtech proménné OPERAND. OPERAND=0 a OPERAND+1 a
OPERAND+2 jsou prectena data.

e READ_SEE 3 program pro pfecteni tfi bajtl ze SEEPROM. Adresa se zadava do ACC a vy-
sledek se vraci ve tfech bajtech promé&nné OPERAND.

¢ WRITE_SEE_1 program pro zapis jednoho bajtu do SEEPROM. Adresa se zadava do ACC a
zapisovany bajt do registru R1.

¢ WRITE_SEE 2 program pro zapis dvou bajtl do SEEPROM. Adresa se zadava do ACC a zapi-
sované bajty do OPERAND+1 a OPERAND+2.

¢ WRITE_SEE_3 program pro zapis tfi bajtt do SEEPROM. Adresa se zadava do ACC a zapi-
sované bajty do tfibajtové proménné OPERAND.

¢ WRITE_SEE 31 program pro zapis tfi bajtt do SEEPROM. Adresa se zadava do ACC a zapi-
sované baijty do tfibajtové proménné OPERAND1. Pouzito pouze ve verzi K51-1, protoZze proménnou
OPERAND nelze pouzivat pfi pferuseni.

* NULUJ_SEE_1 preéte jeden bajt ze SEEPROM a pokud neni nulovy vynuluje jej. Adresa se
zadava do ACC.

* NULUJ_SEE_2 preCte dva bajty ze SEEPROM a pokud nejsou nulové vynuluje je. Adresa se
zadava do ACC.

* NULUJ_SEE_3 precte tfi bajty ze SEEPROM a pokud nejsou nulové vynuluje je. Adresa se

zadava do ACC.

V_SUMA_1 vypocte kontrolni sumu z prvnich 64 bajtd a zapise ji..

K_SUMA_1 zkontroluje kontrolni sumu z prvnich 64 baijtu.

11.5.3Sériova EEPROM firmy ATMEL.

Béhem roku 2000 se objevily potize se sériovou EEPROM. Potize byly zpisobeny odliSnosti algoritmu
pro ¢teni a zapis do EEPROM. Paméti firmy ATMEL vyzaduji pfi kazdém zapisu i ¢teni zapis adresy. U
téchto paméti neexistuje automaticka inkrementace adresy uvnitf obvodu tak, jak je bézna u jinych vyrobcu.

K chybé dochazelo pfi praci s vice-bajtovymi proménnymi a pfi vypoctu kontrolni sumy. Jednobajtové
operace byly bez chyb. Proto byly pfedélany algoritmy pro vice-bajtové operace tak, Ze to nejsou
samostatné procedury, ale pouze opakované volani jednobajtové procedury. Tato Uprava je kompatibilni
smérem zpét, funguje se vdemi typy paméti a jeji kod je dokonce kratsi.

11.5.4Zapojeni sériové EEPROM.

V souboru DEF.A51 jsou definovany symbolické adresy port(, kterymi se ovlada SEEPROM. Jsou to:
e CSN_SEE - negovany chip select obvodu

e CLK_SEE - hodiny obvodu
o DI_SEE - data se sméru do EEPROM
e DO_SEE - data ¢étena z EEPROM
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11.60bsluha ruc¢nich kolecek.

Systém K51-2 byva vybaven dvéma ru¢nimi kolecky, je ovSem mozné konfigurovat systém pro
pouziti pouze jednoho ruéniho kolecka. Jedno ruéni kolecko je pro osu X a nastavovani parametrd, druhé
je pro ruéni pohyb po ose Z. Ruéni kole¢ka nejsou sledovana pfes pferudeni, ale v hlavni programové
smycce se pravidelné ¢tou pocty impulsti od obou kole¢ek z proménnych KOx a KOz. Pfi pohybu ruéniho
kolecka (RK) je volan podprogram. Smér otageni RK pro osu X je v bitové proménné SMER_RK.
Rozeskakovani podle proménné REZIM je v souboru RK.A51.

11.7Konfiguracni soubor.

Konfiguraéni soubor je soubor KONFIG.A51. V tomto souboru jsou soustfedény vlastnosti a konstanty
programu.

e Vlastnosti programu. VétSinou to je nastaveni proménnych pro podminéné preklady. Pomoci
proménnych se pak zdrojovy kéd prelozi tak, Ze vysledny program ma zvolené vlastnosti. Napf.
je=li proménna offset=1 pak Ize u vSech parametrickych programd ovladat offset programu. Je-li
offset=0 pak nelze offset ménit a pfelozeny program je o tuto vlastnost oklestén a kdd programu
je mensi.

o Konstanty programu. Nékteré konstanty programu je vhodné mit pro r(izné stroje rizné. Napfiklad
maximalni kone&ny rozmér obrobku.

e Hodnoty kterymi se pfednastavuje sériové EEPROM. Tyto hodnoty se pouziji pouze pfi inicializaci
EEPROM.

Protoze konfigura¢ni soubor byl zalozen az po vyvinuti prvnich programu tj. asi roku 1996 mize se
stat, Ze nékteré vlastnosti a konstanty jsou roztrouseny v riznych &astech programu. Cilovym stavem je
prevést v§echny tyto vlastnosti do souboru KONFIG.A51.

11.8Komunikace s displejem.

Zakladni deska komunikuje s displejem optickym sériovym kanalem. Komunikace je asynchronni
s rychlosti 19,2 kBd. Zpravy maiji velmi jednoduché kédovani. Kazda zprava zacina kédem zpravy, za nimz
jiz pfimo nasleduji obsahové byty zpravy bez kontrolni sumy i bez délky zpravy. Pouzité zpravy jsou
v nasledujici tabulce.

Zpravy ve sméru Displej — Hlavni deska

KOD_PREP OF4 kod zpravy zména prepinace
KOD_TLO ‘L'=4C4 kod zpravy tlacitko uvolnéno
KOD_TL1 ‘1'=6C4 kdd zpravy tlagitko stisknuto
KOD_XRAM ‘X'=584 kdd zpravy prenést obsah XRAM
Zpravy ve sméru Hlavni deska — Displej

kod zdish 'M'=4D, kod zpravy horni fadka displeje
kod_zdisd 'N'=4E, kod zpravy dolni fadka displeje
Kédy pro oba sméry

KOD_NEZN 0 kdéd neznama zprava

KOD ERR 'E'=45, error

Tabulka 8, kody zprav displeje.

12.Méreni laserem.

Program ma umoznit méfeni mechanické pfesnosti brusky laserem. Zajistuje prejizdéni motor(
zjedné soufadnice na druhou a prodlevu na pozadované pozici. Soufadnice i prodlevy jsou
programovatelné. Maximalni po¢et soufadnic a prodlev je 30.

12.1Povoleni a zakazani méreni.

Povoleni a zakazani méfeni se provadi v SEEPROM. Povoleni méfeni se provadi tak, ze se
prepne do polohy PGN a otacenim rucniho kole¢ka se zvoli poloha parametry, ve které se nastavuje
SEEPROM. Pak pfi stisknutém tl. INC se navoli servisni heslo (116). Po uvolnéni tl. INC se zvoli poloha,
ve které Ize povolit méfeni laserem. Zde se pfi stisknutém tl. INC povoli, nebo zakaze, méfeni laserem.
Zapisem 0 se méfeni zakaze, zapisem 1 se povoli méfeni pro osu X a zapisem 2 se povoli méfeni pro
osu Z. Po uvolnéni tl. INC se otogenim ru€niho kole€ka doleva opusti parametry. Pfi povoleném méfeni
laserem se mezi dosud existujicimi programy objevi i moznost provadét méfeni laserem. Aby se moznost
méfit laserem nenabizela i po skonéeném méfeni a nekomplikovala tak obsluhu brusky, je vhodné po
skon&eni méfeni tuto moznost zrusit. ZruSeni se provede opét tymZ postupem pfes servisni heslo.
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12.2Programovani mériciho cyklu.

V poloze pfepinate TCH se mohou prohlizet a editovat soufadnice a ¢asové prodlevy méficiho
cyklu. Cely méfici cyklus je uchovan v zalohované XRAM. Prfepis méficiho cyklu preddefinovanymi
hodnotami, Ize vyvolat dlouhym stiskem tl. RES.

VeSkeré zadavani hodnot se provadi ru€nim koleCkem. Pfi nestisknutém tl. INC se ruénim
koleCkem prechazi mezi jednotlivymi hodnotami a pfi stisknutém tl. INC se tyto hodnoty méni. Kdyz je
stisknuto tl. INC a hodnoty Ize ménit, je to na displeji signalizovano tim, Ze programovany symbol napf. x=
zméni na symbol psany velkymi pismeny tj. X=. ;

Kazdy méfici bod je uréen svou soufadnici a délkou prodlevy v tomto bodé. Ridici systém ovlada
bud soufadnici x nebo z. Tato soufadnice jsou relativni, tzn. je to vlastné jen délka pojezdu do dalSiho
bodu. Kladna soufadnice x predstavuje drahu smérem dozadu ( od obrobku ) a zaporna souradnice je
draha smérem vpfed ( k obrobku ). Nulova soufadnice oznacuje posledni hodnotu a méfeni se periodicky
vraci zpét k prvni hodnoté.

Délka prodlevy je zadavana v sekundach vrozsahu 0 az 99. Hodnota prodlevy nula
nepredstavuje prodlevu, ale tzv. start stop rezim. Ve start stop rezimu se po dosazeni poZadované
soufadnice ¢eka na stisk tl. WSP, a teprve pak se pfechazi na dalsi soufadnici. Start stop rezim se
vztahuje pouze na tu soufadnici, ve které je uvedena nulova prodleva. Pro oznaceni prodlevy na displeji
se pouziva pismeno t (T).

Pro zadavani hodnot se pouziva ru¢ni kole¢ko pro osu X.

Rychlost pohybu mezi méficimi body neni uréena programem laser, ale bude se zadavat
potenciometrem OVERRIDE a neni tedy timto programem fe3en.

12.3Méreni.

V poloze pfepinace AUT se provadi méfeni. Obsluha mize méfici cykl odstartovat, pferusit nebo
ukonit.

Méreni zacina vzitim za paku vpred, tzn. vstupnim signalem SAC ( Start Automatického Cyklu ).

Méreni konéi povelem paka vzad, tzn. vstupnim signalem UAC ( Ukoncéeni Automatického
Cyklu ). P¥i pfichodu signalu UAC se ukon¢&i méreni.

Méfeni se provadi pouze za pfitomnosti signalu POB ( povoleni obrabéni ). Pokud signal POB
neni, méfeni se zastavi, na displeji se objevi napis STOP, a po obnoveni signalu POB pokracuje tam,
kde predtim skoncilo (STOP zmizi).

Béhem meéfeni Ize prepnout do ruéniho rezimu ( MAN ), ve kterém Ize motory ovladat ru¢nimi
kole¢ky a tlagitky rychloposuvu. Zde se motory nastavuji do vychozi polohy a je zde mozné nulovat obé&
osy. Od vychozi polohy se pak provadi méfici cyklus. Program nebude kontrolovat, zda nastavena
vychozi poloha je spravna. Pokud napf. méfici cykl zadina pohybem vzad, neméla by jej obsluha
odstartovat u zadniho konce kuliCkového Sroubu. Pokud by se tak stalo doSlo by k najezdu na koncovy
spinac.

Béhem méfeni je na displeji zobrazovano, ktery krok z méficiho cyklu pravé probiha, véetné
souradnic.
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12.4Proménné pouzité laserem.

Stav méfeni a programovani laseru je uchovavan v proménné XLASER.
¢ POHOS XLASER.O O=o0sa x, 1=o0saz
BOI XLASER.1 osa (1=probiha pohyb nebo se programuje draha)
BIP XLASER.2 pausa (1=probiha nebo se programuje zpozdéni)
PRGINI XLASER.3 inic program. Casti
SEGINI XLASER .4 inic. segmentu
LASOU XLASER.5 zadavani hodnot (1=pfepinac v poloze pro zadavani hodnot)
LAMER XLASER.6 méfeni (1=pfepinac v poloze pro méfeni)
; OBIT  XLASER.7 obecny bit
Cislo probihajiciho nebo pravé programovaného segmentu (0 az 30) je v proménné AUT_STAV.

13.Neplatic.

Tato schopnost je uréena k donuceni problémovych zakaznikd zaplatit. Program pocita pocet SACU a po
prekroceni nastaveného poctu (po splatnosti faktury) jiz nelze spustit cyklus a na displeji se zobrazi
upozornéni (text €. 149). Do program(l se tato moznost vklada podminénym prekladem %PEN<>0.

Pro pocitani cykll je ur€ena dvoubajtova proménna POC_SAC v nemazatelné oblasti XRAM. Pocatec¢ni
hodnota promé&nné POC_SAC se nastavuje v parametrech po heslu 116. Pfi kazdém SACu se hodnota
proménné zmensi o 1. Po dopoditani do nuly se vynuluje hodnota na adrese 38, v sériové EEPROM. Je
to tedy jinak nez obvykle, kdyz se v parametrech nastavuje hodnota do sériové EEPROM. Jednou
vynulovana sériova EEPROM (adr. 38.) se jiZ neda programem pfepsat na jinou hodnotu. Pro pfipadné
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nové pouziti je nutné do sériové paméti na adresu 38, naprogramovat Cislo rizné od nuly pomoci
externiho programatoru.
Funkce je v &innosti, kdyz na vstupu MVP=1, je-li MVP=0, pak funkce neni aktivni.

14.Konfigurace potenciometru.

Nékteré aplikace nepouzivaji potenciometry a jiné zase nevyZaduji kontrolu hodnot snimanych
z potenciometr(l. Proto existuji dvé moznosti konfigurace potenciometru.
Konfigurace podminénym prekladem
o  %POTEN=0 je zruSeno snimani hodnot potenciometril. Programova ¢ast snimani potenciometrd
neni ve vysledném programu a chovani nelze ovlivnit parametrem 41.
e  %POTEN=1 snimani hodnot potenciometr(l je obsazeno ve vysledném programu. O tom zda jsou
¢i nejsou hodnoty snimany rozhoduje parametr 41 ze sériové EEPROM.
Konfigurace parametrem v sériové EEPROM (nové od 9.2003)
e P41 =0 potenciometry nejsou snimany.
o P41 =1 potenciometry jsou snimany a jejich hodnota je kontrolovana.
e P41 =2 potenciometry jsou snimany, ale jejich hodnota neni kontrolovana ( pro K51-2E ).
Potenciometrll se tyka také parametr P16, kterym se nastavuje nula potenciometr(l. Pro systémy
K51-2E se zde nastavuje 1, pro K51-2 minimalni hodnota zji§téna z diagnostiky.
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15.Vnitini brouseni.
Pfi vnitfnim brouseni se vyuZivaji tyto signaly.

IN12 — vnitini brouSeni, vstup rameno vnitfniho brouseni sklopeno. Timto signdlem se zméni

absolutni osa z osy a uréené pro vnéjsi brouseni na osu w pro vnitfni brouseni.

IN7 — madcta, vstup (tladitko), kterym se nastavuje poloha sklapéni krytu vnitfniho brouSeni.

Nastaveni se provede zapisem ZOSX do UCTAX a na displej se vypiSe napis , SCHIRM EIN ,,.

e OUTA43 - ovladdani krytu vnitfniho brouseni. Podminénym piekladem (%OUTS6) Ize urit, zda je signal
aktivni nalevo nebo napravo od polohy nastavené pomoci vstupu IN12. Podminénym pfekladem (%
UCTA) se ur€i zda tento signal je aktivni bez ohledu na sklopeni ramene vnitiniho brouseni (%
UCTA=1) nebo jen pfi sklopeném ramenu vnitfniho brouseni (%UCTA=2).

Pro vnitini brouseni se pouziva zaporna hodnota FV.

16.Nachschleifzyklus.

Cyklus pro dodate¢né brouSeni tzv. nachschleifzyklus slouzi pro dodate¢né obrouseni po provedeni
automatického cyklu. KdyZ po obrouSeni zjisti mé&fenim, Ze je obrobek jesté vétsi pouZzije se nachslajfn.

Pfed prvnim pouzitim se musi naprogramovat hodnota NACH, ktera se programuje v poloze
prepinace pro volbu programu. Hodnota NACH je az za polohou SETUP, programuje pfi
stisknutém tl. INC a je spolecna pro vSechny programy.

Po skonceni brouSeni, kdyZ je pfepinal v poloze pro automatické brouseni pfisuv ve WSP stiskne
se soucasné WSP a INC.

Na displeji se objevi na asi 5 sekund napis NACHSCHLEIFEN. Pokud se béhem této doby
neprovede zadna akce systém neprovede nic a napis NACHSCHLEIFEN zmizi.

Pokud se béhem této doby vezme za paku vpfed odjede rychlé pfestaveni do pfedni polohy a
osa X pfijede na programovatelnou pozici NACH=0.XXX ( 0.00 az 0.200 ). Pokud je zapnuto
vnitfni brouSeni zajede se automaticky do diry.

Nyni Ize ruénim koleCkem brousit jako v ru¢nim rezimu.

Signalem pakou vzad se Z vraci do WSP a rychlé pfestaveni odjizdi dozadu.

Pro nachslajfn byly do program(l pfidany stavy 184, 194, 1A4 a do externi RAM pfidana proménna
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17.Brouseni hridele.

Program pro brouseni hfideli neni samostatny program. Je to pouze jakasi nadstavba nad
parametrickymi programy, ktera ur€uje posloupnost neboli sestavu programd. Pfi brouseni se vyuzivaji
pouze parametrické programy, programy TCHIN nelze pro brouSeni hfideli pouZit. Pfi brouSeni hfideli
maji vSechny programy své vlastni Uvraté. Parametrické programy pouzité v sestavé pro brouseni
odskakanych hfideli Ize spoustét jak samostatné, tak i v sestavé. Uvraté programd se nastavuji pfi volbé
samostatného brouseni v poloze AUT pfepinace

17.1Zapnuti brouseni hrideli.

Poloze pfepinace PGN se pfi stisknutém tl. INC vybere brouseni sestav. Na displeji je zobrazeno
deset mist pro sestavu programu. Otocenim pfepinace do polohy TCH Ize programovat sestavu pro
brouseni hfideli. Otocenim pfepinace do polohy AUT se prechazi do polohy pro brouSeni podle zadané
sestavy.

17.2Sestavovani brouseni hrideli.

Dfive nez se zaCne programovat sestava pro brouseni je vhodné mit vSechny parametrické
programy, které chceme pouzit, naprogramovany i s jejich uvratémi.

Sestavovani se provadi v poloze prepinate TCH pfi nastaveném brouseni hfideli. Na displeji je
zobrazeno deset poloh pro umisténi programd oddélenych ¢arkami. ZmenSenymi pismeny je zdlraznéna
poloha, kterou Ize editovat pfi stisknutém tl. INC. Je-li tl, INC stisknuto, editovana hodnota se zméni
z malych na velkd pismena a lze ji ménit otd€enim rucniho kole¢ka. PFi otaCeni ruénim kole¢kem jsou
nabizeny vSechny programy pro parametricka brouseni, TP a --. TP znaci bypass point pro pfesun mezi
programy, -- znaéi nepouzity program. Stisknutim tl. RES se sestava brouSeni hfidele zrusi.

V programech s axialnim ustavenim Ize jesté navic zvolit < nebo — pro axialni ustaveni zleva
nebo zprava. Tuto volbu Ize zvolit pouze jenom jako prvni poloZku sestavy.

V programové verzi 1.64 je jedt€ mozné pouzit volbu PA, ktera se pouziva pro zastaveni cyklu.
Zastaveni cyklu znamena po skonCeni programu vygenerovat KAC a odjet do zadni polohy hydrauliky.
Pak se ¢eka na vziti za paku, po kterém se nasleduje brouSenim nasledujiciho programu.

Kdyz se ruénim koleC¢kem otoli az za desatou polohu sestavy, na jedenactou, objevi se velikost
soufadnice bypass (objizdka, umleitung). Jeho velikost Ize ménit pfi stisknutém tl. INC.

Ve dvanacté poloze Ize zvolit rychlost pfejezdu stolu mezi jednotlivymi programy. Existuji dvé
moznosti, maximalni rychlost pfejezdu a pracovni rychlost.

17.3Brouseni hridele.

BrouSeni se provadi v poloze pfepinate PGN. Na displeji jsou zobrazeny soufadnice a na misté
pro zobrazeni typu a €isla programu se zobrazi uvozovky. Broudeni se startuje vychylenim paky vpfed
v libovolné poloze stolu tzn. i mimo Uvraté. PFi brouseni hfidele musi byt pohyb stolu povolen pfepinaéem
bud v poloze ,I*, nebo v poloze ,v cyklu“. Pokud by tomu tak nebylo, stil by stal a nepfejizdél by
z jednoho programu na dal$i. PFi brouseni zapichl stdl stoji, i kdyz je pohyb stolu povolen. Béhem
brouSeni je zobrazovan, ktery program ze sestavy pravé probiha v misté pro zobrazeni programu.
Provadény program je dopInén uvozovkami. Kazdy program zacina v pravé uvrati.

17.4Programové zmény.

17.4.1Nové proménné a konstanty.

Pro rozliseni brouSeni sestavy odskakaného hfidele byly zavedeny nové konstanty umisténé
s souboru PRO.A51. Jsou to :

e PRHRI - hodnota proménné PROGRAM pro brouseni sestav.
o REZPHRI - hodnota proménné REZIM pfi které za programuje sestava.
e REZBHRI - hodnota proménné REZIM pro brouseni sestavy

Nové proménné pro brouseni hfideli jsou umistény v XRAM v &asti adresovatelné pouze pres
DPTR:
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V jednobajtové proménné HDEL se zaznamenava, zda probiha brouseni hfidele.
+ HDEL =0 brouSeni neprobiha. HDEL se nuluje pfi ukon¢eni cyklu pomoci podprogramu kac_hrid.
+ HDEL<> 0 brouSeni probiha. HDEL se nastavuje pfi startu brouseni hfidele pomoci podprogramu
sac_hrid.
V tabulce THRDL je deset poloZek pro sestavu deseti brouSeni
« Prvni polozka je Cislo programu (0-9), kterym se zagina.
« DalSi polozky jsou €isla programu (0-9), ktery nasleduje.
+ Za nasledujici program se téz povazuje (10) TP (tranzit point), tj. odjezd dozadu na prfedem
uréenou polohu X.
+ Také AB (abrichten) se povazuje za program reprezentujici automatické orovnani.
Pokud je €islo nasledujiciho programu rovno hodnoté 'nic' znamena to konec sestavy.
Promenna PHRDL je jednobajtové ukazovatko do tabulky THRDL, které ukazuje, ktery program z tabulky
probiha,
+ PHRDL je nulovana pfi startu brouseni hfidele. Ihned po vybrani prvniho programu ze sestavy je
zvétSena na 1.
+ PHRDL je zvétSovana pfi pfechodu na dalSi program ze sestavy.

17.4.2Nové programy.

Nové programy jsou umistény v souboru HRIDEL.A51.

< Program QUERY. Dotaz na pokracovani brouseni. Nejprve zjisti, zda probiha brouseni hfidele. Pokud
brouseni hfidele probiha pfecte z tabulky THRDL polozku. Vraci v acc &islo nasledujiciho brouseni.
Pokud brouseni hiidele neprobiha, nebo brouseni ma skondit, vrati v acc konstantu nic.

RK_HRIDEL. Obsluha ruéniho kolecka pfi sestavovani brouSeni hfidele.

DISPRHR. Program pro zobrazeni sestavovani programu na displeiji.

SAC_HRID. Program pro odstartovani brouseni htideli.

QZMEN Program pro pfechod na dal$i program ze sestavy.

ZMEN. Program pro pfechod na dalSi program ze sestavy.

KAC_HRID. Program pro ukonéeni brouseni sestavy.

AAAAAA

17.4.3Upravy v parametrickych programech.

Do parametrickych cykl( pfidany tyto stavy:

* 104 tento stav rozdéluje dfivéjsSi stav 0C. na fazi odjezd do WSP od generovani KACu a odjezdu
hydrauliky.

* 11, startovaci stav programu. Zaijisti (spole¢né se stavem 12.) odjezd do WSP a PU. Odstartuje

program pomoci PP_SAC.

12, startovaci stav pro dojezd do PU.

134 startovaci stav pro odjezd do objizdky.

1C, stav pro odjezd do startovaci polohy po skon&eni brouseni sestavy

1D. stav pro automatické orovnani vyvolané zafazenim AB do sestavy.

* 204 stav pro pauzu (na displeji se rozsviti stop) a ¢ekani na vziti za paku.

Programy musi respektovat spravny postup pohybu se stavajici polohy do startovaci polohy nasledujiciho

programu. Z&kladni pravidla jsou:

¢ Kazdy program kon¢i ve WSP.

+ Poté se pfejde na soufadnice nového programu (jiné WSP i Gvraté).

¢ Pi startu do stavu 11, se nejdfive zjiStuje jakym smérem je nové WSP.

» Pokud je smérem dozadu odjede se do néj a pak nasleduje pohyb do pravé uvrati.
« Pokud je smérem dopfedu odjede se nejdfive do pravé Uvrati a pak se jede do WSP.

+ Pfi startu do stavu 13, (objizdka) se nejdfive zjiStuje jakym smérem by se mélo jed. Pokud je to
smérem dopiedu pohyb se neprovede, brouseni se ukonéi a displej se vypide hlaSka , Error 45
wrong bypass ,..

¢ Po skonc&eni posledniho brouseni posledniho programu se stdl vrati do startovaci polohy. Tento
navrat se déje ve tfech fazich:

1. Odjezd do WSP aktualniho (posledniho) programu
2. Odjezd do zadni polohy.
3. Odjezd do pravé uvrati prvniho programu sestavy.

L
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QZMEN
KAC_HRID
QUERY
Posledni Sdv Stav
program 0C 1C
2.program ™
Bypass } 0c

1.program
Stav Stav Stav Stav Stav Stav'
[‘:1 12 13 10 oCc ] (1C

Stav [ETES STTRPRRS | TP »—p m
1F ||

PP _SAC

17.4.4Upravy v ovladani pohybu stolu.

Je-li stdl pfi béZném brouseni mimo narazky Ize se v této poloze pohybovat pouze pfi vychylené pace
doleva Ci doprava a pripadné stisknutém tl. zvednuti narazek. Jsou zde Ctyfi moznosti rozepsané
v nasledujici tabulce. Sloupec poZadovany smér je bit 4 proménné ZSTAV a vyjadfuje pamét, kterym
smérem by se stdl mél pohybovat.:

Pfipad Postaveni stolu PoZadovany smér Uskute&néni
(ZSTAV.4=)
a) Nalevo od levé narazky doleva (0) paka vlevo a zvednout narazku
b) doprava (1) paka vpravo
c) Napravo od pravé narazky doleva (0) paka vlevo
d) doprava (1) paka vpravo a zvednout narazku

PFi brouseni hfideli se stav, Ze stal stoji mimo narazky bézné vyskytuje po pfechodu z jednoho brouseni
na druhé. Proto je nutné zajistit, aby i mimo narazky stul jej smérem ke pravé Uvrati. Vzdy k pravé avrati,
nebot kazdy program zacina v pravé uvrati.
Soucasny systém pohybU je zalozen na &tyfech zakladnich typech pohyb::

¢ doleva do levé Uvrati

¢ doprava do pravé uvrati

¢ doleva

¢ doprava
K témto ¢tyfem typlm pohybu je nutné pfidat dalSi a to sice pohyb :

¢ do pravé Uvrati

¢ Tento pohyb se provadi stejnou rychlosti jako urychleny pohyb a je pro n&j pfidan novy stav

stolu ZSTAV=1D..
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18.Rizeni otacek brusného kotouce.

Pomoci analogového vystupu Ize fidicim systémem ovladat otadky brusného kotoude. Rizeni
konstantni obvodové rychlosti vychazi z tohoto vztahu:

v .. obvodova rychlost

d .. primér kotouce

£ .. otacky kotouce (vystupni napéti)

k .. konstanta imérnosti

v=k .d. £

ztoho f=1/k . v/d tedy £=K/d , kde K=v/k je konstantni v okamziku vypoctu, ale méni se po
orovnani s primérem kotouce

Pro tento Ucel jsou v programu vyuzivany tyto proménné:

e O_SPEED - jednobajtova proménna obsahuijici rychlost kotouce

e KOTOUC - tfibajtova proménna obsahuijici aktualni prdmér brusného kotouce. ZmensSuje
se pfi kazdém orovnani.

¢ SMERNICE - tfibajtova proménna obsahujici smérnici pfimky

e POSUN - ffibajtova proménna obsahujici posun pfimky
Podminénym prekladem %KOTO se urcuje:
e 3KOTO=0 fizeni otacek kotou€e neni v programu obsazeno
e 3KOTO=1 fizeni otacek pro velké priméry
e 3KOTO=2 Fizeni otaek pro malé praméry napr dérovka (nové od tunora 2004)
V programu jsou také definovany tyto konstanty v souboru SEERK.A51 ve dvou variantach:
e MIN_MIN_KOT_2, MIN_MIN_KOT_1, MIN_MIN_KOT_O0 - minimalni minimalni prGmeér
brusného kotouce ( 100 mm nebo 3 mm )
e MIN_MAX_KOT_2, MIN_MAX_KOT_1, MIN_MAX_KOT_O0 - minimalni maximalni prdmér
brusného kotouée ( 600 mm nebo 250 mm )
e MAX_MIN_KOT_2, MAX_MIN_KOT_1, MAX_MIN_KOT_0 - maximalni minimalni pramér
brusného kotouce ( 500 mm nebo 30 mm)
e MAX_MAX_KOT_2, MAX_MAX_KOT_1, MAX_MAX_KOT_0 - maximalni maximalni prdmér
brusného kotouce ( 999 mm nebo 300 mm)
v souboru KONFIG.A51:
e MIN_O_SPEED - minimalni obvodova rychlost ( 20 m/sec)
¢ MAX _O_SPEED - maximalni obvodova rychlost ( 45 m/sec)

Pfi zapnuti systému se pfi inicializaci podprogramem INI_VYPOCET_KOTOUCE z max. a min.
praméru a z max. a min. obvodové rychlosti vypocita rovnice pfimky ur€ena smérnici a posunem. VSechny

bajt z tfibajtového Cisla se zahodi. Vypo€et vychazi ze ztoho, Ze napéti je pfimo Uumérné zadavané
obvodové rychlosti a nepfimo umérné praméru kotouce. Tedy:

*  Minimalni (nulové) napéti je pfi minimalni obvodové rychlosti a pfi maximalnim priméru kotouce.

Tento stav nastava vzdy po vyméné kotouce.

* Maximalni (10V) napéti je pfi maximalni obvodové rychlosti a minimalnim priméru kotouce.
Bé&hem brouseni se jednou ze vtefinu provadi vypocet aktualni hodnoty v programu RYCHKOT.

PFfi vyméné kotouCe se nastavuje maximalni primér KOTOUC (zjistény ze sériové EEPROM) a
minimalni rychlost O_SPEED (hodnota MIN_O_SPEED). Vyménu kotou€e systém zjistuje jednim ze tfi
moznych zpusobd, ktery Ize ménit v parametrech :

+ dotazem pfi zapnuti
ze signalu in12=0
ze signalu in12=1
ze signalu in8 = 0 ( nové u verze 1.67 5.12.2002 )
ze signalu in8 = 1 ( nové u verze 1.67 5.12.2002 )

* & & o
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19.Axialni polohovani.

Axialni ustaveni a axialni brouSeni tvofi dvé samostatné ulohy, které se vétSinou pouZivaji soucasné.

Nové proménné pouzité pro axialni polohovani:

AXIA  konfigurace axialniho dobrudovani

UXIA  konfigurace axialniho ustaveni (smér pohybu)

PXIAX poloha X axialni sondy

PXIAZ poloha Z axialni sondy

DAP  distanc axial position, vzdalenost ze které se pfijizdi k sondé
Nové konstanty:

DISTANC2 — vzdalenost za kterou se jiz nehleda impuls sondy

AXDL - axialni ustaveni doleva, Cislo pod kterym axialni ustaveni zapsano v sestavé

AXDP - axialni ustaveni doprava, Cislo pod kterym axialni ustaveni zapsano v sestavé

19.1Axialni ustaveni.
Axialni ustaveni slouzi k ustaveni pfesné polohy osy Z stolu podle aktualni polohy obrobku, ktera se
muze kus od kusu liit. Ustaveni se provede ve spolupraci s PLC pomoci téchto signall:

o PIN38 OUT1 sondu pfisunout

a PIN 2 vstup sonda pfisunuta (misto signalu méfidlo vpredu)
a PIN25 vstup impuls sondy (misto signalu 1. impuls méfidla)

a PIN48 OUT11 pfi brouseni se bude pouzivat sonda

Axialni ustaveni popisuje stavovy diagram Axial156.edg a probiha v téchto krocich:

1) Nejdfive je nutné zadat systému polohu, ve které se nachazi hrana obrobku, ze které se bude axialné
ustavovat. Toto se provadi v ruénim rezimu s ruéné vysunutou sondou najetim pomoci ru€nich kole€ek
k sondé. Kdyz pfijde impuls od sondy rozsviti se displeji napis ,Axial set a systém si zapamatuje
soufadnice X a Z.

2) P¥i sestavovani brouSeni sestavy se zadava DAP v rozsahu 0,1 az 2,5mm, ktery urCuje vzdalenost, ze
které se pfijizdi k sondé.

3) Zaradit axialni ustaveni jako prvni program do brouseni hfideli. Sipka doleva nebo doprava uréuje smér
najizdéni k axialni sondé.

4) Odstartuje se brouseni cyklu hfidele.

5) Pfijezd do polohy, ve které se provadi axidlni ustaveni. Jede se nejdfive bud stolem nebo osou X tak,
aby pohyb probihal bezpeéné.

6) K51 vyda signal sondu pfisunout a po¢ka na vysunuti sondy, tj. na signal sonda vysunuta.

7) Stul se rozjede patficnym smérem.

8) Tento pohyb stolu kon&i bud ujetim drahy, nebo pfichodem signalu impuls sondy.

9) Kdyz pohyb skonéi ujetim drahy, tj. kdyZz nepfijde impuls sondy, cyklus se v tomto bodé zastavi a
pokracovat je mozné jen pomoci ru¢niho kole¢ka pro osu Z.

10) Kdyz pfijde signal impuls sondy zastavi se pohyb stolu, zrusi se signal sondu vysunout a nastavi se osa
Z do stejné hodnoty. Displej osy Z by mél byt v tomto okamziku vzdy stejny.

11) Pocka se, az se zrusi signal sonda vysunuta.

12) Pocka se jesté cca 1 sec.

13) Odstartuje se druhy cyklus ze sestavy brouSeni hfideli.

19.2Axialni brouseni.

Jako dal$i parametr byla k parametrickym programim pfidana programovatelna hodnota AXIA, ktera
muUZze nabyvat hodnot ano nebo ne. Tim je uréeno, zda po dobrouseni do nuly bude mozné axialné brousit
pomoci ruénich kole€ek. Je to vlastné& nachslajfn aplikovany na soufadnici osy X=0,100mm. BrouSeni konci
pouze pakou vzad.
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20.Axialni dobrouseni.

Tento typ brouSeni se povoluje podminénym pfekladem %PX_ZOFFS a tyka se pouze brouseni Px.
Existuje pouze verze 7.05 pro barevny displej. BrouSeni probiha stejné az do té doby kdy by mélo probihat
vyjiskfeni. Misto vyjiskfeni je vloZzen stav A béhem kterého se stlil posune na naprogramovanou pozici. Pak
nasleduje vyjiskfeni, toto vyjiskfeni je vlastné spolecné pro radialni i axialni brouseni. Po vyjiskieni je vioZzen
novy stav 14, béhem kterého se stlil posune zpét. Pak nasleduje konec cyklu a odjezd do WSP. Tyto nové
stavu jsou jiz zakresleny ve stavovém diagramu.

Pro potfeby tohoto cyklu byly definovany nové proménné v XRAM:

e PX ZOFF - tfibajtova proménna v XRAM. Tato proménna urcuje velikost posunu po ose z a
programuje se stejné jako v8echny ostatni parametry cyklu Px. Na displeji je hodnota
pojmenovana ZOFF.

e CZOFF - ffibajtova proménna v XRAM. Pfi pfechodu do stavu A a 14 se do této proménné
pfepocita absolutni soufadnice cilového bodu Z. Béhem stavd A a 14 se pak kontroluje, zda je
pozadovana soufadnice z dosazena.

21.Mazani.

Pro potfeby mazani se v systému méFi celkova ujeta draha osy X a osy Z. Obé drahy se méri
samostatné. A generuji se dva nezavislé vystupni signaly. Tyto dva signaly jsou vSak vyvedeny na jeden
vystup a Sifka impulsu urCuje, o ktery signal se jedna. Vyvojovy a stavovy diagram programu je v souboru
Mazani.edg.

Pokud ma program mit generovani mazacich signalll musi byt podminény preklad %MAZANI>O0,
pouzit soubor MAZANI.A51 a podminénym piekladem také uréen vystup.

Nové proménné v XRAM:
= MAZOSX, MAZOSZ — pamét os pro méfeni
= MAZAX, MAZAZ — méfeni drahy. Zde se draha nacita (Ctyrbajtové) a pak porovnava (jen tfibajtove).
= DRAMX, DRAMZ — draha pro mazani.
=  MAZOUT - stav vystupu.
=  MAZTIM — Easovac vystupu.
Program je soustifedén do tfi ¢asti:
o MAZAT — méfi ujeté drahy pro obé osy. Porovnava ujetou drahu s drahou pro mazani, a kdyZ je
ujeta draha vétsi nastavi bit OUTMAZ.0 nebo OUTMAZ 4.
e MAZA OUT - ovlada Sifku vystupnich impulsl, vklada stop bit za vystupni impuls. Vstupy jsou
bity OUTMAZ.0 a 4. Vystupy jsou ovladany bity OUTMAZ.1 a 5
e (Casovac pro MAZTIM —v ¢&asti TIM2 je MAZTIM zmenSovan s periodou cca 1 sec.
Vystup:
O PIN52 — OUT15 nebo PIN48 — OUT11 — podminénym pfekladem s proménnou %OUT15=3 nebo
OUT11=5 se pfipoji vystupni signal na tento vystup. Signal pro mazani osy X je Siroky 1 sec a pro osu Z
2 sec. Mezi obéma signaly je minimalni mezera (stop bit) Sitky 1,5 sec. Tyto ¢asové poméry jsou
nastaveny konstantami:
» TKX - Sitka impulsu mazani osy z (pro 1sec je rovna 2)
» TKZ - Sitka impulsu mazani osy z (pro 2sec je rovna 4)
» TKS - §itka stop bitu (pro 1,5sec je rovna 3)

Draha pro mazani je jednobajtové ulozena v SEEPROM viz Tabulka 3, obsazeni sériové EEPROM. Tento
udaj se pro osu X nasobi 100 000 a pro osu Z se nasobi 1 000 000. Tim je uréeno, Ze pro osu X Ize drahu
zadavat v rozsahu 0,1 az 25,5m a pro osu Z v rozsahu 1 az 255m.
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22.Postupny zapich.

Postupny zapich je mozné provozovat s riznymi programy pro zapichové brouseni:
» programem P. Nejbéznéjsi zplsob pouzitelny ve vSech programovych verzich..
» programem Px. Tato verze je k dispozici od bfezna 2001.

» teachinovym programem O.

22.1Postupny zapich s P.
Existuji dva typy tohoto posupného zapichu. Pfed z&fim 2001 byla k dispozici pouze jednodussi verze.
Tato verze méla nasledujici vlastnosti:
» Programy A a P mély jedno spole¢né WSP.
» Po skon&eni zapichovani se pfeplo do programu A a vynulovala se osa x.
» Pro program A se musel nastavit pfidavek a teprve pak pokradovat vzitim za paku.
» Po skon&eni programu A se zpét do programu P muselo pfechazet pomoci pfepinace.
» V programu P se opét musel nastavit pfidavek.
Verze po zafi 2001 se vyznaduje:
Programy P a A maji kazdy své WSP.
Po skon&eni zapichovani se pfepne do A, osa x se nenuluje.
V programu A zlstal minule nastaveny pfidavek a pokud jej obsluha nechce ménit staci jen
vzit za paku.
Po skon€eni A se automaticky pfepne do programu P, neni tfeba nic nastavovat..

YV VYVV
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23.Errory

Error 0

Error 1

Error 2

Error 3

Error 4

Error 5

Error 6

Error 6a
Error 6b
Error 6¢
Error 6d
Error 6e
Error 7

Error 8

Error 9

Error 10
Error 11
Error 12
Error 13
Error 14
Error 15
Error 16
Error 17
Error 18
Error 19
Error 20
Error 21
Error 22
Error 23
Error 24
Error 25
Error 26
Error 27
Error 28
Error 29
Error 30
Error 31
Error 32
Error 33
Error 34
Error 35
Error 36
Error 37
Error 38
Error 39
Error 40
Error 41
Error 42
Error 43
Error 44
Error 45
Error 46
Error 47
Error 48
Error 49

)

poloha os ztracena, displej blika, viz kapitola 23.1.

predni koncovy spina¢
zadni koncovy spina¢
chyba kontrolni sumy EPROM

chyba programu ( zabloudéni )
chyba programu ( wdog ) ?)
chyba proménné AUT_STAV ?)
chyba proménné REZIM 2)

chyba proménné HYDRAULIKA ?)
chyba proménné PROGRAM ?)
chyba XRAM

)

1

— N N N N N S S S

1

chyba komunikace s deskou 1/O
chyba potenciometrd

leva krajni poloha stolu

prava krajni poloha stolu

Cekani na prevzeti pfikazu

servo X vypnuto s chybou

servo Z vypnuto s chybou

chyba inicializace serv

chyba pfi nastavovani narazek stolu
chybny stav stolu (zstav=..)

chyba programu (ne¢ekané pouziti podprogramu)
chyba programu (registrova banka 1)
chyba programu (registrova banka 2)
chyba programu (registrova banka 3)
porucha enkodéru osy X

porucha enkodéru osy Z

prekro€eni regulaéni odchylky X
prekro€eni regulaéni odchylky Z
chyba serva X

chyba serva Z

chyba serva X

chyba serva Z

chybna kontrolni suma 1, ¢asti sériové EEPROM

KAVALIR

chybna kontrolni suma 2. ¢asti sériové EEPROM ( zatim nepouzito )

wrong bypass ( pouze pro verze s brousenim sestav )

ztrata polohy uUvrati ( nesouhlasi kontrolni suma )

chyba sériové paméti EEPROM 93C64 na adrese xx
chyba orovnavani, pozadavek na automatické orovnani nelze akceptovat

chyba orovnavani

1) Ve verzi K51-2 nepouzito
2) Hodnoty dulezitych proménnych usnadnujici lokalizaci chyby jsou znazornény hexadecimalné ve
druhém Fadku.

Error6 1 2 3 4 5 6 7 8 9 10
K51-1 REZIM TCH_STAV | AUT_STAV JAZYK
K51-2 REZIM TCH_STAV = AUT_STAV HYDRAULIKA
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23.1Blikani displeje.

Blikani displeje je nasledek erroru1 a ztraty poloh soufadnic. Pro error1 je vyhrazena proménna
BERROR1 v XRAM. Tato promé&nna nabyva hodnot podle Tabulka 9.

Aby bylo mozné presnéji lokalizovat pfi¢inu byl error1 rozdélen pismeny. Po zapnuti stoje se objevi
napis Error 1x, ktery ukdZze moznou pfi€inu. Pak se systém musi znovu vypnout a zapnout a pak jiz displej

pouze blika. Protoze pfi ozivovani stroje je tento typ chyby velmi Casty bylo v inoru 2004 doplnéna také
moznost misto opétovného vypinani a zapinani systému toto situaci fesit pouze stiskem tl RES.

hodnota v XRAM Vyznam
0AB. Ve v poradku, pouze pfi této hodnoté displej neblika.
0AA Byl proveden SET UP, ale nebylo provedeno ADJDIA.

074 Zprava STOP se vysilala béhem pohybu hydrauliky.

084 B&hem obsluhy pferudeni od vypadku napajeni byl néktery motor v pohybu. Error 1a
09 Bé&hem pohybu byl nahlaSen error serva. Error 1b
074 Doslo k chybé kontrolni sumy uvrati.

06+ Error 1d

Tabulka 9 , hodnoty BERROR1

24 Méreni rychlosti stolu.

Obdobné jako v K51-1 je i v K51-2 moznost zobrazit rychlost stolu. Na rozdil od K51-1 se zde
vSak nejedna o skuteCné méfeni rychlosti stolu, ale o pouhé zobrazeni rychlosti. Tento Udaj je ziskavan
¢tenim z pravé aktivniho potenciometru. Pfecteny dvoubajtovy udaj, stejny jako je zasilany do programu
pro fizeni serv, je nasoben jednobajtovou hodnotou XSPEDZ a zobrazen na druhé fadce displeje.
Velikost hodnoty je uloZzena v SEEPROM (na adrese SPEDZ) jako tficaty parametr ,pfepocet rych. z*.
V pfipadé nenaprogramované EEPROM je pfi prvnim zapnuti hodnota pfednastavena na 10.

PFi ozZivovani stroje je nutné zméfit napf. maximalni rychlost stolu a pak upravit hodnotu
tficatého parametru tak, aby udaj na displeji odpovidal skute¢nosti. Rychlost na displeji je v hodnotach
mm/min.

Program pro méfeni a zobrazeni rychlosti je soustfedén v souboru RYCHZ.A51. Pro podminény
preklad je zamySlena proménna %SPEED, ale jeji pouziti neni vSude aplikovano. Zobrazeni rychlosti je
pouzito pouze ve verzi 1.59 NAXOS.
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25.Dérovka.

25.1Verze 1.63
Tento specialni software se vyznacuje témito rysy:

Neexistuje u néj rychlé prestaveni ani hydraulika.

Signal povoleni obrabéni neni sniman ze vstupu PIN11, ale je generovan vnitiné.

Vstup PIN11 ma vyznam méfeni.

Zvlastni typ méfeni.

Na vystupy PIN48 a 49 vyvedeny signaly pro pfepinani rychlosti stolu v zavislosti zda se brousi
RIN, MIN nebo FIN.

TFi druhy automatického orovnani (abi,kaud,nxd, abi1,kaud1,nxd1, abi2,kaud2,nxd2). Na vystu-
pech PIN51 a 52 je vyvedena signalizace orovnavaci rychlosti.

25.2Verze 8.51

Tento specialni software se vyznacuje témito rysy:

Rychlé pfestaveni je nastavitelné jiZ od 1 mm.
Rizeni otagek kotoude je v mezich minimum 3 000 az 250 000 a maximum 30 000 aZ 300 000.
Orovnavac se pfisouva a odsouva pomoci signalu OUT16 a IN31 podle Obrazek 1

Signalova vymeéna pro piiklapéni orovnavace. v8.51
STAVDNEE STAWVIH=0D DE 3
Dérovka
ouT16
|
oravhavad
piiklopen
IN31 oy
) orownévak
odklopen
prijezd k o P odjezd od
- i probihd orovnani — s e
orovmavaci : 5 orovndvace
tagova kontrala tasava kantrala
pi pfekroteni pii pFekrodeni
hapis errar4d hapis error4d
Obrazek 1

TFi druhy automatického orovnani (abi,kaud,nxd, abi1,kaud1,nxd1, abi2,kaud2,nxd2).

Nové vstupy IN32 a IN 37 pro odjeti v ose X, aby se mohlo axialné obrousit.

Nova polozka XC v poloze pfepinaCe PGN ve které se pfi stisknutém tl. INC nastavuje absolutni
soufadnice pro axialni obrouSeni. Zadavani je nutné vénovat pozornost, protoze smér pohybu se
nekontroluje.

Kdyz je na vstupu IN32 signal konci brouSeni Ax odjezdem na hodnotu XC. Je-li na tomto vstupu
nula je vSe postaru. Ve skuteCnosti byl na tento vstup na stroji pfiveden staly signal. Aby se
rozliSilo zda cykl dobéhl normalné nebo zda konéi signalem paka vzad byla zavedena bitova
proménna BAXA. Na signal paka vzad by se nemélo odjet na XC, ale pouze do WSP.

Vstup IN37 reaguje na vzestupnou hranu tim, Ze se provede odjeti na absolutni soufadnici XC. Na
stroji se tento vstup ve skute€nosti nepouziva.
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26.0rovnani.
Od pocatku roku 2002 jsou mozné dva druhy orovnani.

26.1Rucni orovnani.
Stary zpusob orovnani znamy z pfedchozich verzi programu. Postup je takovyto.

1. PrFepnuti pfepinace do polohy orovnani.

2. Stisknuti tl. WSP a tim se odjede na x-osovou polohu orovnavace.

3. Stisknutim tl. orovnavani na panelu se zapne PIN4-orovnavaci rychlost. Tuto akci zajistuje
programovatelny automat (PLC).

Stul jezdi mezi nardzkami orovnavace.

Obsluha ru€nim koleckem orovnava.

Na zaveér se stiskne tl. RES a tim se provede kompenzace Ubytku kotouce.

Pakou vzad se ukonci orovnani, tj. vypne se orovnavaci rychlost. ZajIStUje se v PLC.

No ok

Po celou dobu, kdy je pfepinal v poloze orovnavani je na vystupu PIN45-orovnavani aktivni signal.

26.2Automatické orovnani.
Novy zpUsob, ktery Ize vyvolat &tyfmi zpUsoby.

Zarazenim AB do sestavy brouseni. Orovnani se provadi mezi jednotlivymi programy v sestavé.
Tlacitkem tj. signalem na vstupu PIN7-aut. orovnani.

Naprogramovanim Nxd1z0 nebo Nxd2zx0. Tim se do programi vlozi orovnavani ve zlomovych
bodech.

U nékterych verzi programu Ize automatické orovnani vyvolat také zadanim poctu avrati PCUV=0.

Automatické orovnani Ize rozdélit do nékolika fazi.

1. Aut. orovnani za&ina pfichodem signalu na vstup PIN7-aut. orovnani (min 50ms), nebo bez
signalu podle vyse uvedenych situaci.

2. K51 zkontroluje, zda muze pozadavku na aut. orovnani vyhovét.

3. Pokud nelze orovnani provést, vypisSe na displej napis ERRORA48 chyba orovnani a signal na
PIN7 se ignoruje. Je to v pfipadech napfiklad, kdyZ je pfepina¢ v poloze pro volbu Cisla
programu, v poloze orovnavani, motor je v pohybu atd.

4. Pokud je poZadavek na aut. orovnani pfijat odjede se x-ovou i z-tovou soufadnici k orovnavadci
a provadi se orovnani.

5. Pro orovnani zafazenim do sestavy a ztlaCitka se pouZiji hodnoty Abi, Kaud, Nxd. Pro
orovnani v zlomovych bodech se pouzije Abi1, Kaud1, Nxd1 a Abi2, Kaud2, Nxd2.

6. V této fazi je nutny signal na vstupu PIN4-orovnavaci rychlost. Ten musi byt zajistén v PLC.

7. Po provedeni naprogramovaného poctu prejezd(l orovnavace se stroj vrati do vychozi x-ové i
z-tové polohy.

8. Programovatelny automat musi zrusit orovnavaci rychlost na PIN4.

Bé&hem bodl 4 az 6 je na vystupu PIN45-orovnavani aktivni signal.

V poloze pfepinate PGN je poloZka pro orovnavani (Adj. Dia.), po pfepnuti do polohy TEACH ma tato
poloZka tyto parametry:

Parametry pro orovnavani na povel z tlacitka.
e abi orovnavaci inkrement

o kaud bezpecnostni poloha pfi navratu z orovnavani
e nxd pocet prejezdu pfi orovnavani ( 1=jednou se prejede pres diamant; 2= dvakrat ....)

Parametry pro orovnavanii ve zlomovém bodé X1 nebo pfichodu 1.imp méridla

e abi1 orovnavaci inkrement

e kaud1 bezpec€nostni poloha pfi navratu z orovnavani

o nxd1 pocet pfejezdll pfi orovnavani ( O=neorovnava se; 1=jednou se prejede pfes diamant; 2=
dvakrat ....)

Parametry pro orovnavanii ve zlomovém bodé X2 nebo prichodu 2.imp méridla

e abi2 orovnavaci inkrement

o kaud2 bezpec€nostni poloha pfi navratu z orovnavani

e nxd2 pocet prejezdu pfi orovnavani ( 0=neorovnava se; 1=jednou se prejede pfes diamant; 2=
dvakrat ....)

Parametr pro orovnavani odvozené z poctu prejezdi.
e pcuv pocet uvrati pro vyvolani orovnavani
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27.Seznam zkratek.

ABI
KAC
UAC
SAC
POB
PRY
ORY
WSP
RIN
MIN
FIN
FINC
PLC
LU
PU
PPH

SEEPROM -

ProgramK51_2.doc

orovnavaci inkrement

konec automatického cyklu

ukon&eni automatického cyklu

start automatického cyklu

povoleni obrabéni

pracovni rychlost stolu

orovnavaci rychlost stolu

wheel set point, vychozi postaveni brusu
hrubovaci brousici inkrement

brousici inkrement

dobrusovaci inkrement

brousici rychlost

programovatelny automat

leva Uvrat

prava uvrat

pfedni poloha hydrauliky, vnitfni bitova proménna
sériova elektricky prepisovatelna pamét ROM
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