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2. Hardware.
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Tabulka 1 � SURSRMHQt .0 D NRQFRYpKR VWXSQ��

PI
N nap. encoder analog seriál krokový motor SD11_8 JMF

MM
6071

MM
6072

NX
6030

1 AC1 GND GND +5V GND 12 1, 3 5, 9
2 AC1 A 5V AGND TxD N.C.
3 GND B 5V AGND N.C. shield 32ab            
4 AC2 +5V AGND RxD N.C.
5 AC2 shield +15V GND +15V výstup 10b, 15b, 23b
. .... .... .... .... .... .... .... .... ....
6 AC1 N.C. AGND +5V Icontr./ PHASE1 26b             2 a
7 GND A 15V AOUT0 TxD CCW / PHASE2 3 b (7) 7
8 GND B 15V AOUT1 RxD CW  /  PHASE3 ��F VP�U 1 a 7 2
9 AC2 +15V AVCC GND FREQ/ PHASE4 12b      frekv 4 b 6 6
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3. Vstupy/výstupy.
9VWXS\ MVRX QDYUåHQ\ SUR ��9����P$� ~URYH� / < ��9� ~URYH� + > ���9 SURWL VSROHþQp ]HPL *1'�

9êVWXS\ MVRX QDYUåHQ\ SUR ��9�����$� ]iW�å VH S�LSRMXMH PH]L ]HP *1' D YêVWXS�

9êVWXS\ MVRX RSDW�HQ\ ]iFK\WQRX GLRGRX D QHMVRX ]NUDWXY]GRUQp �

Stav I/O je indikován pomocí LED.

01 N.C.
02 OUT0 Luneta
03 OUT1 5HåLP 3� ]DVWDYRYiQt VWROX EH] SURGOHY

04 N.C.
05 N.C.
06 +24V
07 OUT2 0��LGOR YS�HG �093�

08 OUT3 10x
09 OUT4 Konec automatického cyklu (KAC)
10 OUT5 Zastavování stolu
11 OUT6 X < WSP
12 OUT7 X >= WSP / urychlení stolu
13 GND
14 GND
15 GND
16 IN0 +\GUDXOLFNê RURYQiYDþ � 6LOD �

17 IN1 Prometek / Síla 2
18 IN2 Urychlení / Síla 3
19 IN3 (UURURYp KOiãHQt %,7 ' � =S�W

20 IN4 Errorové hlášení BIT A
21 IN5 Errorové hlášení BIT B / Vypínaní kontroly KM
22 IN6 Errorové hlášení BIT C / Kontrola KM
23 IN7 ,QLFLDOL]DFH SU$P�UX EUXVX � %DFN RII

24 IN8 /HYi ~YUD" VWROX

25 IN9 3UDYi ~YUD" VWROX

26 IN10 0��LGOR Y P��LFt SROR]H �093� � QHS

27 IN11 �� LPSXOV VOHGRYDFtKR P��LGOD

28 IN12 �� LPSXOV VOHGRYDFtKR P��LGOD

29 IN13 �� LPSXOV VOHGRYDFtKR P��LGOD �QXORYê�

30 IN14 Start automatického cyklu (SAC)
31 IN15 8NRQþHQt $& D QiYUDW GR YêFKR]t SRORK\ �8$&�

32 IN16 Rychloposun vzad
33 IN17 Rychloposun vzad
34 IN18 3RYROHQt REUiE�Qt �32%�

35 IN19 5XþQt NROHþNR ��[

36 IN20 WODþtWNR ,1& � NRQWUROD .0 � YQLW�Qt EURXãHQt

37 IN21 3�HGQt SRORKD NXOLþNRYpKR ãURXEX

38 IN22 Ref. 110V / Zamknutí RK / VKM
39 IN23 =DGQt SRORKD NXOLþNRYpKR ãURXEX

40 GND 6SROHþQê YRGLþ QDSiMHQt YVWXS$

Tabulka 2, obsazení konektoru I/O.
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4. 9HU]H SURJUDP$�
3= NRPXQL� REY� K\GU� 3UR�

YHU]H GDWXP ]DNi]ND ]YOiãWQRVWL UR]G�OHQt MD]\N\ 60& .�. 3= .�. 3U8Y WYDU NDFH U\FK� JXPD OXQHWD ãLNPR RU� (UU� 7$ 73 1HGRM� PHWHF SDOFH

&1&���� ��������� VpULRYê S�HQRV SURJUDP$ � � � þHã�Q�P�DQJ�IU ��� 
 DQR 
 DQR QH DQR 
 QH QH 
 
 DQR 
 QH QH QH QH

&1&���� ��������� )UDQFLH EDOOXII QD .0 � � � þHã�DQJ�IUD ���D 
 DQR 
 DQR QH 
 
 QH QH 
 
 DQR 
 QH QH QH QH

&1&���� ��������� JXPD� P��HQt U\FKORVWL ���3����$ þHã�Q�P�DQJ ��� 
 DQR 
 DQR QH 
 
 DQR QH 
 
 DQR 
 QH QH QH QH

&1&���� ��������� /LJXP EURXãHQt :[ D JXPD ���3��:��$�� þHã�Q�P�DQJ ��� DQR � QH DQR QH 
 DQR DQR QH QH QH � � QH QH QH QH

&1&���� ��������� � ���3 � ���$ þHã�Q�P�DQJ ��� DQR � QH DQR QH QH DQR QH QH QH QH � � QH QH QH QH

&1&���� ��������� QiVWXSFH ���� ���3 � ���$ þ�Q�P�DQJ�IUD ��� DQR � QH DQR QH QH DQR QH QH QH QH � � QH QH QH QH

&1&���� ��������� ���� VH ���9 ���3 � ���$ þHã�Q�P�DQJ ��� DQR � QH DQR QH QH DQR QH QH QH QH � � QH QH QH QH

&1&���� ��������� � ���3����$�: þHã�Q�P�DQJ ��� DQR � QH DQR QH QH DQR QH QH QH QH � � QH QH QH QH

&1&���� ���������� QiVWXSFH ���� � � � þHã�Q�P�DQJ ��� DQR � QH DQR QH QH DQR QH QH QH QH � � QH QH QH QH

&1&���� ���������� ��� &HQWUH � � � � þHã�Q�P�DQJ ��� DQR � QH QH QH QH QH QH QH QH QH � � QH QH QH QH

&1&���� ���������� +ROPRQWD EDOOXII D SDOFH ���3����$ þHã�Q�P�DQJ ���D QH � QH QH QH QH QH QH QH QH QH QH � QH QH QH DQR

&1&���� ���������� EDOOXII QD .0 ���3����$ þ�Q�P�DQJ�IUD ���D 
 � 
 
 QH 
 
 QH QH 
 
 � 
 QH QH QH QH

&1&���� ��������� JXPD � U\FKORVW � � ����� þHã�Q�P�DQJ ��� DQR � QH DQR QH 
 QH DQR QH QH QH � � QH QH QH QH
&1&���� ��������� WHVW NXåHO�QHSODWLþ�YQLW�Qt RVD ���3����$�: þHã�Q�P�DQJ ��� DQR � QH DQR QH 
 QH QH QH QH QH � � QH QH QH QH
&1&���� ���������� JXPD ���3��������$��: ILQ�Q�P�DQJ ���D DQR � QH DQR QH 
 QH DQR QH QH QH � � QH QH QH QH
&1&���� ��������� EDOOXII QD .0� QHSODWLþ ���3����$ þHã�Q�P�DQJ ���D 
 � 
 
 QH 
 
 QH QH 
 
 � 
 QH QH QH QH

&1&���� ��������� ���� V GRSOQ�QêP: ���3����$��: þHã�Q�P�DQJ ��� DQR � QH DQR QH QH DQR QH QH QH QH � � QH QH QH QH

&1&���� ��������� ���� V GRSOQ�QêP: ���3����$��: þHã�Q�P�DQJ ��� DQR � QH DQR QH QH DQR QH QH QH QH � � QH QH QH QH

&1&���� ��������� 9UHGHQ ����� S�L ]iSLFKX VW$O VWRMt �3��$ þHã�Q�P�DQJ ��� DQR � QH DQR QH QH QH QH QH QH QH � � QH QH QH QH
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5. Parametry.

5.1 Ovládání.
3URJUDPRYp Y\EDYHQt RG þtVOD YHU]H ���� D YêãH XPRå�XMH NRQILJXURYiQt �tGtFtKR V\VWpPX

SURJUDPHP� 3OQ� QDYD]XMH QD S�HGFKR]t YHU]H W\SX ��[[ � 2YOiGiQt L Yê]QDP YãHFK IXQNFt E\O ]DFKRYiQ�
-HGLQi ]P�QD MH YH W�HWt SROR]H S�HStQDþH � SRORKD ]DGiYiQt þtVHO SURJUDP$ D SDUDPHWU$�� %\OD ]UXãHQD
SRORKD SUR ]DGiYiQt NRQVWDQW\ %$'� 3�LGiQD E\OD SRORKD SDUDPHWU\� 7DWR SRORKD MH ]D SRORKRX SUR VHWXS�
3�L QDYROHQt WpWR SRORK\ UXþQtP NROHþNHP VH QD GLVSOHML ]REUD]t Y GROQt �iGFH QiSLV SDUDPHWU\� +RUQt �iGND MH
prázdná, nebo obsahuje chybové hlášení.

.G\å VH Y WpWR SROR]H VWLVNQH WODþtWNR ,1&� QD GLVSOHML VH REMHYt Yê]YD N ]DGiQt KHVOD� 5XþQtP NROHþNHP
S�L VWiOH VWLVNQXWpP WO� ,1& VH QDVWDYt þtVHOQp KHVOR SUR S�tVWXS GR SDUDPHWU$� =DGiYiQt KHVOD VH XNRQþt
XYROQ�QtP WO� ,1&� 6\VWpP ]NRQWUROXMH VSUiYQRVW KHVOD� .G\å MH VSUiYQp� S�HMGH VH DXWRPDWLFN\ QD HGLWDFL
SUYQtKR SDUDPHWUX� 1HQt�OL KHVOR VSUiYQp� REMHYt VH QD GLVSOHML XSR]RUQ�Qt� åH KHVOR MH ãSDWQp D SDUDPHWU\
EXGH PRåQp MHQ SURKOtåHW� 0H]L MHGQRWOLYêPL SDUDPHWU\ VH S�HFKi]t RWiþHQtP UXþQtP NROHþNHP S�L
QHVWLVNQXWpP WODþtWNX ,1&� (GLWDFH SDUDPHWU$ VH SURYiGt UXþQtP NROHþNHP S�L VWLVNQXWpP WODþtWNX ,1&�
7ODþtWNHP 5(6 VH QDVWDYRYDQê SDUDPHWU QXOXMH� (GLWDFH VH XNRQþt RWRþHQtP UXþQtKR NROHþND GROHYD� S�L
QHVWLVNQXWpP WODþtWNX ,1&� -LQp XNRQþHQt HGLWDFH ]S$VREt FK\EX NRQWUROQtKR VRXþWX�

3�L HGLWDFL SDUDPHWU$ VH Y OHYpP KRUQtP URKX ]REUD]XMH StVPHQR S �S�L VWLVNQXWpP ,1& YHONp 3��
SR�DGRYp þtVOR SDUDPHWUX D MHKR KRGQRWD� =D KRGQRWRX EêYi UR]P�U KRGQRW\ QHER Y\VY�WOXMtFt WH[W� 1D
GUXKp �iGFH GLVSOHMH VH ]REUD]XMH Qi]HY SDUDPHWUX� 3RNXG QHE\OR VSUiYQ� ]DGiQR KHVOR QHPi VWLVN WODþtWND
,1& åiGQê Yê]QDP�

�tGtFt V\VWpP UR]H]QiYi W�L GUXK\ KHVHO� Základní heslo �� SRYROXMH S�tVWXS SRX]H N QDVWDYRYiQt
badu. Servisní heslo ��� XPRå�XMH S�tVWXS L N RVWDWQtP SDUDPHWU$P� NWHUp VH QDVWDYXMt S�L RåLYRYiQt VWURMH
� SDUDPHWU\ � Då ���� .RQILJXUDþQt KHVOR SRYROt S�tVWXS NH YãHP H[LVWXMtFtP NRQVWDQWiP� WHG\ L N W�P� NWHUp
XUþXMt VFKRSQRVWL SURJUDPRYpKR Y\EDYHQt� 'HNRQILJXUDþQt KHVOR ��� SRYROt S�tVWXS NH YãHP H[LVWXMtFtP
NRQVWDQWiP� DOH SRX]H SUR MHMLFK ]PHQãRYiQt� NWHUp YåG\ YHGH N RPH]HQt PRåQRVWt SURJUDPRYpKR Y\EDYHQt�
Odblokovávací heslo VORXåt N RGEORNRYiQt V\VWpPX S�L KOtGiQt SUR QHSODWLþH D MH WYR�HQR SRPRFt þtVOD
SURJUDPRYp YHU]H� MH WHG\ SUR NDåGê SURJUDP MLQp�

5.2 3DUDPHWU\ S�tVWXSQp ]iNODGQtP KHVOHP�

5.2.1 Parametr 1, BAD X.
3UYQt SDUDPHWU MH R]QDþHQ MDNR BAD x. -HKR YHOLNRVWt VH NRPSHQ]XMH Y$OH NXOLþNRYpKR ãURXEX� -HKR

KRGQRWX O]H P�QLW Y UR]VDKX � Då ���

5.2.2 Parametr 2, BAD Z.
'UXKê SDUDPHWU MH R]QDþHQ MDNR BAD z D Pi REGREQê Yê]QDP MDNR %$' [� DOH MH XUþHQ SUR RVX =�

7DNp MHKR KRGQRWX O]H P�QLW Y UR]VDKX � Då ���

5.3 3DUDPHWU\ S�tVWXSQp VHUYLVQtP KHVOHP�

5.3.1 Parametr 3.
7�HWt SDUDPHWU MH R]QDþHQ MDNR NRQFRYê VWXSH�� +RGQRWD WRKRWR SDUDPHWUX MH S�L ]DSQXWt V\VWpPX

]DVOiQD GR SRG�t]HQpKR SURFHVRUX D XUþt WtP MHKR þLQQRVW� 3RXåLWt WRKRWR SDUDPHWUX O]H SRFKRSLW ] tabulky 1.
6ORXSHF R]QDþHQê MDNR NRQFRYê VWXSH� XGiYi� ]GD VH NRQFRYê VWXSH� �tGt VLJQiO\ SUR þW\�L Ii]H

( QDS�� 00���� �� QHER W�HPL VLJQiO\ )5(4�&: D &&: � QDS�� 0DUSRss, MM6072 ).
Pokud je ve sloupci dráha XYHGHQR �[� ]QDPHQi WR� åH NURNRYê PRWRU � KM ) vykonává dvakrát delší

GUiKX� 7DWR YROED XPRå�XMH S�L]S$VREHQt U$]QêP S�HYRG$P NXOLþNRYêFK ãURXE$� 3RNXG MH QXWQê MHãW� MLQê
S�HYRG �QDS�� �[� ���[� PXVt VH ]P�QLW SDP�" R]QDþHQi 60&���� ]D MLQê W\S SRGOH WDEXON\ ��

V GDOãtP VORXSFL R]QDþHQpP dekodér osy Z VH XUþXMH ]S$VRE GHNyGRYiQt SRK\EX RV\ =� %�åQ�
XåtYDQi MH NRQILJXUDFH $�%� S�L NWHUp VH ]SUDFRYiYDMt GYD Ii]RY� SRVXQXWp VLJQiO\ R]QDþHQp MDNR $ D %�
3RNXG MH QDVWDYHQD NRQILJXUDFH $� MH Y\KRGQRFRYiQ SRX]H MHGHQ VLJQiO QDS�� ] jednoho Balluffu. To však
QHXPRå�XMH UR]H]QiYDW VP�U SRK\EX D SURWR QHQt PRåQR XUþLW VRX�DGQLFL RV\ =� /]H YãDN EURXVLW
postupným zápichem.

'DOãt VORXSHF R]QDþHQê citlivost osy Z XUþXMH MDN FLWOLYê MH GHNRGpU RV\ =� =GD UHDJXMH QD NDåGp GY�
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QHER þW\�L ]P�Q\ VWDY$ YVWXS$ $ D %� 3RNXG MH QXWQp YHOPL MHPQp RGP��RYiQt RV\ = SRXåLMH VH YROED
„2 KUDQ\³� 3�L YHOPL PDOpP NURNX RV\ = � �� µP �� YãDN WDWR YROED YHOPL ]DW�åXMH �tGtFt V\VWpP D S�L EURXãHQt
YêSRþWRY� QiURþQêFK WYDU$ MH QXWQp RPH]LW U\FKORVW VWROX� 3UR E�åQp .�. EURXãHQt MH GRSRUXþHQD YROED
„4 KUDQ\³ NWHUi SUR WRWR EURXãHQt SOQ� Y\KRYXMH� 3R]RU� 3�L ]P�Q� WRKRWR SDUDPHWUX MH QXWQp ]P�QLW L
parametr 4 tj. krok osy =� 3�HFKi]t�OL VH ] volby „4 hrany“ na „2 hrany“ musí se krok osy Z ]P�QLW QD SRORYLQX
a naopak.

Obdobný význam jako citlivost osy Z má sloupec FLWOLYRVW UXþQtKR NROHþND� 3RPRFt Q�M O]H P�QLW FLtlivost
SUR UXþQt NROHþNR�

.DåGi ]P�QD YHOLNRVWL SDUDPHWUX � VH SURMHYt Då SR UHVHWX �tGtFtKR V\VWpPX� 7HQ VH SURYHGH DXWR�
PDWLFN\ SR XNRQþHQt HGLWDFH RWiþHQtP UXþQtKR NROHþND GROHYD S�L QHVWLVNQXWpP WO� ,1&�

+RGQRWD SDUDPHWUX NRQFRYê VWXSH� MH YNOiGiQD GR VLJQDWXU\ QD GUXKê �iGHN QD W�HWt SR]LFL� WM� ]D
SRPOþNX�

Velikost NRQFRYê VWXSH� dekodér dráha citlivost FLWOLYRVW UXþQtKR
parametru osy Z osy Z NROHþND

0 0 FREQ,CW,CCW A,B 4 hrany 4 hrany

1 1 FREQ,CW,CCW A,B 4 hrany 2 hrany

2 2 FREQ,CW,CCW A,B 2 hrany 4 hrany

3 3 FREQ,CW,CCW A,B 2 hrany 2 hrany

4 4 FREQ,CW,CCW A,B 2x 4 hrany 4 hrany

5 5 FREQ,CW,CCW A,B 2x 4 hrany 2 hrany

6 6 FREQ,CW,CCW A,B 2x 2 hrany 4 hrany

7 7 FREQ,CW,CCW A,B 2x 2 hrany 2 hrany

8 8 4 fáze A,B 4 hrany 4 hrany

9 9 4 fáze A,B 4 hrany 2 hrany

A 10 4 fáze A,B 2 hrany 4 hrany

B 11 4 fáze A,B 2 hrany 2 hrany

C 12 4 fáze A,B 2x 4 hrany 4 hrany

D 13 4 fáze A,B 2x 4 hrany 2 hrany

E 14 4 fáze A,B 2x 2 hrany 4 hrany

F 15 4 fáze A,B 2x 2 hrany 2 hrany

G 16 FREQ,CW,CCW A 4 hrany

H 17 FREQ,CW,CCW A 2 hrany

I 18 FREQ,CW,CCW A 4 hrany

J 19 FREQ,CW,CCW A 2 hrany

K 20 FREQ,CW,CCW A 2x 4 hrany

L 21 FREQ,CW,CCW A 2x 2 hrany

M 22 FREQ,CW,CCW A 2x 4 hrany

N 23 FREQ,CW,CCW A 2x 2 hrany

O 24 4 fáze A 4 hrany

P 25 4 fáze A 2 hrany

Q 26 4 fáze A 4 hrany

R 27 4 fáze A 2 hrany

S 28 4 fáze A 2x 4 hrany

T 29 4 fáze A 2x 2 hrany

U 30 4 fáze A 2x 4 hrany

V 31 4 fáze A 2x 2 hrany
údaj pro

siganturu
údaj na
displeji

4faze / frekv ZA - / 2x Z4 / Z2 Hw4 / Hw2

Tabulka 3 � NRQILJXUDFH NRQFRYpKR VWXSQ�
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3UR Q�NWHUp ~ORK\ MH QXWQi L MLQi NRQILJXUDFH QHå MDNRX XPRå�XMH Tabulka 3� 3DN MH QXWQp ]P�QLW W\S
programu SMC. Následující Tabulka 4 REVDKXMH ]DWtP GRVWXSQp YHU]H SURJUDPX 60&� 3�L SRXåLWt MLQpKR
SURJUDPX QHå 60&��� MH SRWODþHQ Yê]QDP Q�NWHUêFK ELW$ ] S�HGFKi]HMtFt WDEXON\�

Název max. rychlost KM popis

SMC 608 10,5 kHz základní verze

SMC 608a 10,5 kHz bez kontroly KM

SMC 608b 10,5 kHz úprava sériové komunikace

SMC 608c 10,5 kHz þW\�QiVREQi GUiKD

SMC 608d 10,5 kHz þW\�QiVREQi GUiKD bez kontroly KM

SMC 608e 10,5 kHz SRORYLþQt GUiKD

SMC 608g 6 kHz þW\�QiVREQi GUiKD bez kontroly KM

SMC 609a 8 kHz bez kontroly KM

SMC 609f 6 kHz bez kontroly KM

SMC 610 10,5 kHz XSUDYHQp UXþQt NROHþNR

SMC 610a 10,5 kHz bez kontroly KM

SMC 610b 8 kHz

Tabulka 4, programy pro SMC.

=GURMRYê VRXERU QDS�� SUR SURJUDP 60&��� MH 60&����$�� D SRW�HEQp NRQILJXUDþQt VRXERU\� NWHUp S�L
S�HNODGX LQNOXGXMH XGiYi Tabulka 5� 3�L ~SUDYiFK SURJUDPX VH QHVPt ]DSRPHQRXW QD VSUiYQp GRSOQ�Qt
kontrolní sumy do souboru SMC610.A51.

Jméno souboru Význam souboru

REG320.INC GHNODUDFH UHJLVWU$ SUR SURFHVRU '6��&���

XF96003A.CFG
XC96003B.CFG
XF96003C.CFG NRQILJXUDþQt VRXERU\ SUR ;,/,1;
XC96003D.CFG
XF96003E.CFG
XC96003F.CFG

TAB6XX.A51 UR]E�KRYi D GRE�KRYi WDEXOND

Tabulka 5, inkludované soubory.

3UR Y\WYR�HQt VRXERUX 7$%�;;�$�� MH N dispozici program  SMCTAB6.C ve kterém lze editovat
hodnoty minimální frekvence Fmin (180,0Hz), maximální frekvence Fmax (10500,0) a zrychlení Ac (3400,0
Hz/sec). Takto vzniklý program SMCTAB6.EXE má jako výstup soubor TAB6XX.A51. V tomto souboru stojí
za zmínku konstanta TPHmax (Table pointer high maximum), která udává maximální ukazovátko do tabulky
D WtP QHS�tPR L PD[LPiOQt U\FKORVW� =PHQãHQtP 73+PD[ O]H MHGQRGXãH EH] S�HSRþWX WDEXON\ RPH]LW
maximální rychlost. Tabulka 6 XGiYi LQIRUPDWLYQt KRGQRW\ ]iYLVORVWL WpWR NRQVWDQW\ QD PD[LPiOQtP NPLWRþWX�

Fmax [kHz] 10,5 9 8 7 6 5
TPHmax 3FH 2EH 24H 1CH 14H 0EH

Tabulka 6, velikost hodnoty TPHmax.

5.3.2 Parametr 4, krok osy Z.
Tímto parametrem se zadává krok osy Z � -H PRåQp MHM QDVWDYLW Y UR]PH]t � Då �����PP� 1HMþDVW�ML

SRXåtYDQp KRGQRW\ MVRX � ��� ��� ��� ��� ���� �%8&� ����� ]XE$� �
%DOOXII� D ���� �%8%� ����� ]XE$�
2*Balluff).

5.3.3 Parametr 5.
Tento parametr je nazván násobek kroku Z D P$åH QDEêYDW KRGQRW � Då ��� 7DWR KRGQRWD XGiYi� SR

NROLND NURFtFK RV\ ] VH YROi NRQNiY�NRQYH[Qt� QHER WDEXONRYê YêSRþHW� .G\å VH ]YROt KRGQRWD QXOD� SURYHGH
�tGtFt V\VWpP ViP YROEX YKRGQpKR QiVRENX SRGOH NURNX RV\ ] D LQIRUPXMH R Qt QiSLVHP QDS�� DXW ��� .WHUp
hodnoty systém volí udává Tabulka 7. Pokud obsluha zvolí násobek kroku jedna a krok osy Z je malý (
PHQãt QHå �� µP�� SDN RSDNRYDQp YROiQt YêSRþWX ]DW�åXMH �tGtFt V\VWpP D MH QXWQp RPH]LW U\FKORVW SRVXQX
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stolu.

Krok osy Z � Då �� �� Då �� �� Då ��� ��� Då ��� ��� Då ��� ��� Då ����

násobek 16 10 8 4 2 1

Tabulka 7, volba násobku kroku.

5.3.4 Parametr 6.
7tPWR SDUDPHWUHP VH XUþXMH �Hþ� NWHURX V\VWpP SRXåtYi� 9ROt VH MHGHQ ]H W�t MD]\N$� 3RGPtQ�QêPL

S�HNODG\ VH XUþXMH� NWHUp W�L S�tSDGQ� SRX]H GYD MD]\N\ �pro %JAZ3=0� EXGRX QD YêE�U� 0RåQRVWL
SRGPtQ�QêFK S�HNODG$ MVRX Y následující tabulce.

3URP�QQi SUR SRGPtQ�Qê S�HNODG Povolené hodnoty a jejich význam

%JAZ1 � Q�PþLQD� � þHãWLQD� � ILQãWLQD
%JAZ2 � DQJOLþWLQD� � Q�PþLQD
%JAZ3 0=není, 1=švédština, 2=francouzština, 3=italština

� ãSDQ�OãWLQD� � DQJOLþWLQD
%JAZ4 YåG\  � WM� QHQt

Tabulka 8 � YêE�U MD]\N$

5.3.5 3DUDPHWU �� S�HStQDþ�

Tento parametr nazvaný S�HStQDþ XUþXMH SR�DGt SRORK S�HStQDþH� -VRX PRåQp GY� PRåQRVWL� 3�L YROE�
� MVRX SRORK\ S�HStQDþH ]OHYD GRSUDYD Hand� 7FK� 3JQ� $XW� 'LD� QD GLVSOHML VH REMHYt +73$'� 3�L YROE� �
MVRX SRORK\ S�HStQDþH Hand� 'LD� $XW� 3JQ� 7FK� D QD GLVSOHML VH REMHYt +'$37� =P�QD UR]ORåHQt SRORK
S�HStQDþH VH SURYHGH LKQHG S�L ]P�Q� KRGQRW\� 7R ]S$VREt� åH GLVSOHM ]KDVQH D MH QXWQp RWRþLW S�HStQDþHP
do nové polohy PGN.

5.3.6 3DUDPHWU �� WODþtWND�

Parametr WODþtWND XUþXMH UR]ORåHQt WODþtWHN QD SDQHOX �tGtFtKR V\VWpPX� =P�QD UR]ORåHQt WODþtWHN VH
SURYHGH LKQHG S�L ]P�Q� KRGQRW\ D P$åH ]S$VRELW S�HVXQXWt SRORK\ tl. ,1&� NWHUp VH Pi S�L WpWR ]P�Q� GUåHW
stisknuté.

5.3.7 Parametr 9.
Parametrem ]SRåG�Qt O]H QDVWDYLW � VHF ]SRåG�Qt S�L ]DSQXWt V\VWpPX� �tGtFt V\VWpP WDN þHNi QD

SRPDOHMãt RNROt� QDS�� QD XVWiOHQt VQtPDFtKR SUDYtWND /,0$�

5.3.8 Parametr 10.
Parametrem prodlevy v  úvratích VH ]DStQi� QHER Y\StQi SURGOXåRYiQt ~YUDWt� 3URGOXåRYiQt ~YUDWt VH

SRXåtYi WHKG\� QHQt�OL SURGOHYD Y ~YUDWtFK MLå �t]HQD PLPR �tGtFt V\VWpP�
9HOLNRVW SURGOHY\ YH YWH�LQiFK VH QDVWDYXMH Y S�HGQt SROR]H K\GUDXOLN\ � 32% � � UXþQtP NROHþNHP S�L

VWLVNQXWpP WO� ,1&� ýDVWi FK\ED REVOXK\ EêYi� åH VH REVOXKD VQDåt QDVWDYLW SURGOHY\ Y úvrati a má vypnuté
SRYROHQt REUiE�Qt�

5.3.9 Parametry 11 a 12.
7\WR SDUDPHWU\ MVRX PD[LPiOQt D PLQLPiOQt SU$P�U\ EUXVQpKR NRWRXþH� 1DVWDYXMt VH SRX]H WHKG\�

�tGt�OL VH SURJUDPHP RWiþN\ EUXVQpKR NRWRXþH� 3RNXG QHQt Y NRQILJ � QDVWDYHQD UHJXODFH RWiþHN QHMVRX W\WR
parametry ani zobrazovány.
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5.3.10 Parametr 13.
Parametrem  P��tWNR VH S�HStQi PH]L ]REUD]HQtP Y PP D Y SDOFtFK� 3�HVWR YãDN H[LVWXMt MLQp

SURJUDP\ XUþHQp SUR ]REUD]RYiQt Y SDOFtFK D MLQp SURJUDP\ SUR ]REUD]RYiQt Y PLOLPHWUHFK� /Lãt VH YHOLNRVWt
WSP v UHåLPHFK � Då 9. Pro milimetrový systém je WSP 2.000mm = 0.0787inch a pro palcový systém je
:63 �����PP  ����LQFK� 7DNp LQLFLDOL]DFH DEVROXWQtKR UR]P�UX SR VHWXSX MH MLQi SUR PLOLPHWURYê V\VWpP
(100.000 um) a pro palcový systém (4.0 inch) a i jiné konstanty mohou být odlišné pro mm nebo inch
systém.

3DOFRYp SURJUDP\ PDMt SURP�QQRX SUR SRGPtQ�Qê S�HNODG %PALCE=1, pro milimetrové programy platí
%PALCE=0.

5.3.11 Parametr 14.
Místo parametru 14 se nabízí Update config? D SR VWLVNX WO� SRG QiSLVHP <(6 VH S�HStãt QDVWDYHQp

SDUDPHWU\ KRGQRWDPL� NWHUp E\O\ S�HGQDVWDYHQ\ SUR GDQRX YHU]L SURJUDPX� 7HQWR SDUDPHWU EêYi S�tVWXSQê
SRX]H X XSJUDGH SURJUDPRYpKR Y\EDYHQt XUþLWpKR VWURMH� X YãHREHFQ� SRXåLWHOQêFK SURJUDP$ QHEêYi
SRYROHQ� 7R MH XUþHQR SURP�QQRX %ISEE SUR SRGPtQ�Qê S�HNODG�

5.3.12 Parametr 15, laser.
Parametrem 15 se zapíná nebo vypíná P��HQt ODVHUHP� 3�L ]DSQXWpP P��HQt ODVHUHP VH PH]L

RVWDWQtPL SURJUDP\ REMHYt L SURJUDP P��HQt� $E\ WDWR PRåQRVW QHYDGLOD REVOX]H� MH SR SURYHGHQt P��HQt
YKRGQp Y\SQRXW PRåQRVW P��HQt�

5.3.13 Parametr 16.
Parametrem 16 se zapíná P��HQt U\FKORVWL VWROX podle následující tabulky.

Hodnota význam
0 EH] P��HQt U\FKORVWL VWROX
1 V P��HQtP U\FKORVWL VWROX
2 V P��HQtP U\FKORVWL VWROX D IUHNYHQFH

3RNXG MH P��HQt U\FKORVWL SRYROHQR� SDN Pi WODþtWNR ;�= YtFH Yê]QDP$�
• Po zapnutí systému se v GUXKp �iGFH GLVSOHMH ]REUD]XMH absolutní osa X.
• 3UYQtP VWLVNHP WO� ;�= VH S�HMGH GR ]REUD]RYiQt VRX�DGQLFH RV\ =.
• 'UXKêP VWLVNHP WO� ;�= VH S�HFKi]t GR ]REUD]RYiQt rychlosti stolu v mm/min.
• 3RNXG MH QDVWDYHQ SDUDPHWU QD �� SDN VH W�HWtP VWLVNHP S�HMGH QD ]REUD]HQt IUHNYHQFH LPSXOV$ od

encodéru stolu v Hz.
• 'DOãt VWLVN WO� ;�= RS�W QDYUDFt UHåLP ]REUD]RYiQt DEVROXWQt RV\ ;�
3RXåLWt SDUDPHWUX �� PXVt EêW SRYROHQR SRGPtQ�QêP S�HNODGHP �SURP�QQi %SPEED�� 9êSRþHW U\FKORVWL
se provádí pomocí parametru 4, tj. kroku osy Z.

� V SURJUDPRYêFK YHU]tFK S�HG GDWHP NY�WHQ ���� MH WDWR IXQNFH RPH]HQD SRX]H SUR NURN
PHQãt QHå ���µm. Pokud je nastaven krok osy Z Y�Wãt QHå ���µP� SDN VH S�L VWLVNX WO� ;�=
objeví na 1sec nápis „step Z>255 ³ D GR ]REUD]HQt U\FKORVWL VH QHS�HSQH�

� V NY�WQX ���� E\O SRSUYp YH YHU]L ���� SRXåLW QRYê YêSRþHW L SUR Y�Wãt KRGQRWX NURNX QHå
255µm v této verzi je to 1272µm..

9\KRGQRFHQt U\FKORVWL VH SURYiGt MHGQRX ]D YWH�LQX D SRþtWi VH ] SU$P�UX ]D þW\�L YWH�LQ\� 7R ]QDPHQi�
åH ~GDM QD GLVSOHML VH P$åH P�QLW MHGQRX ]D YWH�LQX D MHKR XVWiOHQt SR ]P�Q� U\FKORVWL VWROX WUYi þW\�L YWH�LQ\�

5.3.14 Parametr 17.
3DUDPHWU �� VORXåt N omezení maximální rychlosti krokového motoru. Hodnota tohoto parametru se

SRVtOi GR SRG�t]HQpKR SURFHVRUX KQHG SR RGHVOiQt SDUDPHWUX �� 7HQWR SDUDPHWU MH ]DWtP YH YêYRML�

5.4 3DUDPHWU\ S�tVWXSQp NRQILJXUDþQtP D GHNRQILJXUDþQtP KHVOHP�

5.4.1 Konfig 1, úhel.
7HQWR NRQILJXUDþQt SDUDPHWU SRYROXMH EURXãHQt SRG ~KOHP� .G\å MH EURXãHQt SRG ~KOHP SRYROHQR

objeví se v SROR]H S�HStQDþH 3*1 QRYi SRORKD� YH NWHUp VH ]DGiYi FRVLQXV ~KOX EURXãHQt�
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5.4.2 Konfig 2.
7tPWR NRQILJXUDþQtP SDUDPHWUHP VH SRYROXMH ]REUD]HQt RV\ =� 9 S�tSDG�� NG\ SRORKD VWROX MH VQtPiQD

SRX]H MHGQtP %DOOXIIHP QDVWDYXMH VH WHQWR SDUDPHWU QD � D VRXþDVQ� SDUDPHWU � QD Q�NWHURX ] hodnot 16
Då ��� 3URJUDP SDN QH]REUD]XMH RVX Z, ale postupný zápich  je povolen.

5.4.3 Konfig 3.
7HQWR SDUDPHWU SRYROXMH .�. EURXãHQt� 0i W�L PRåQp KRGQRW\� +RGQRWD � QHXPRå�XMH .�. EURXãHQt�

KRGQRWD � MH SRYROXMH� DOH QHS�LSRXãWt SRVWXSQê ]iSLFK �3=� S�L .�. EURXãHQt� KRGQRWD � XPRå�XMH .�.
broušení i s postupným zápichem.

5.4.4 Konfig 4.
7tPWR SDUDPHWUHP VH SRYROXMH UHJXODFH RWiþHN EUXVQpKR NRWRXþH L VH XUþXMH W\S LQLFLDOL]DFH SU$P�UX

NRWRXþH� 9ê]QDP KRGQRW WRKRWR SDUDPHWUX MH XYHGHQê Y následující tabulce.

Hodnota funkce
0 EH] UHJXODFH RWiþHN
1 V UHJXODFt� LQLFLDOL]DFH S�L IN7=1
2 s regulací, inicializace dotazem
3 s regulací, inicializace S�L ,1�=0

Tabulka 9 � UHJXODFH RWiþHN

5.4.5 Konfig 5.
7tPWR SDUDPHWUHP VH SRYROXMH LQGLNDFH S�tGDYQêFK HUURURYêFK KOiãHQt� +RGQRWD � ]DND]XMH WDWR

HUURURYi KOiãHQt� KRGQRWD � SRYROXMH HUURURYp KOiãHQt ]H YVWXS$ ,1������ KRGQRWD � SRYROXMH HUURURYi
KOiãHQt ]H YVWXS$ ,1�������� 3�HKOHG Yê]QDP$ HUURURYêFK KOiãHQt MH Y kapitole 8.2.

5.4.6 Konfig 6.
7HQWR SDUDPHWU SRYROXMH VpULRYê S�HQRV� 7\S NRPXQLNDFH MH XYHGHQ Y tabulce.

Hodnota význam
0 EH] VpULRYpKR S�HQRVX
1 S�HQRV SRORK\ VWROX
2 S�HQRV SURJUDP$

3 ve vývoji

5.4.7 Konfig 7.
7tPWR SDUDPHWUHP VH SRYROXMH IXQNFH K\GUDXOLFNê RURYQiYDþ� 3�L S�tFKRGX VLJQiOX ,1�=1 krokový

PRWRU SRSRMHGH R $%,�.$8' GRS�HGX D R .$8' VH SRVXQH GLVSOHM� 7DWR IXQNFH PXVt EêW SRYROHQD
SRGPtQ�QêP S�HNODGHP� 'HWDLO\ MVRX Y kapitole 10.11

5.4.8 Konfig 8.
7HQWR SDUDPHWU SRYROXMH YROLWHOQp Y\MLVN�HQt SUR UHåLP\ $� .�. D WYDURYp EURXãHQt� 3RNXG MH WHQWR

SDUDPHWU QXORYê MH SRþHW Y\MLVN�HQt URYHQ �� 3�L ]DGDQp � O]H SRþHW Y\MLVN�HQt P�QLW�

5.4.9 2PH]HQt SUR QHSODWLþH�

7DWR VFKRSQRVW MH XUþHQD N GRQXFHQt SUREOpPRYêFK ]iND]QtN$ ]DSODWLW� 3URJUDP SRþtWi SRþHW
SUDFRYQtFK F\NO$ WtP� åH SRþtWi SRþHW 6$&$� D SR S�HNURþHQt QDVWDYHQpKR SRþWX �SR VSODWQRVWL IDNWXU\�� MLå
QHO]H VSXVWLW F\NOXV D QD GLVSOHML VH ]REUD]t XSR]RUQ�Qt �WH[W þ� ����� 'R SURJUDP$ VH WDWR PRåQRVW YNOiGi
SRGPtQ�QêP S�HNODGHP %PEN<>0.

3UR SRþtWiQt F\NO$ MH XUþHQD GYRXEDMWRYi SURP�QQi 32&B6$& Y nemazatelné oblasti XRAM.
3RþiWHþQt KRGQRWD SURP�QQp 32&B6$& VH QDVWDYXMH Y SDUDPHWUHFK SR NRQILJXUDþQtP KHVOX� /]H
QDVWDYRYDW SRX]H QiVREN\ ���� 1D GLVSOHML MH ]REUD]RYiQ SRþHW 6$&$ D QD GDOãtFK SR]LFtFK MH ]REUD]RYiQ
obsah sériové EEPROM v KH[ IRUPiWX� =GH O]H WDNp VOHGRYDW� MDN VH WDWR KRGQRWD ]PHQãXMH S�L NDåGpP
6$&X R �� 3R GRSRþtWiQt GR QXO\ VH Y\QXOXMH KRGQRWD QD DGUHVH ��H v VpULRYp ((3520� -H WR WHG\ MLQDN QHå
REY\NOH� NG\å VH Y parametrech nastavuje hodnota do sériové EEPROM. Jednou vynulovaná sériová
EEPROM (adr. 28H� VH MLå QHGi SURJUDPHP S�HSVDW� 3UR S�tSDGQp QRYp SRXåLWt MH QXWQp GR VpULRYp SDP�WL
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na adresu 28H QDSURJUDPRYDW þtVOR U$]Qp RG QXO\ D RG �$H pomocí externího programátoru.
Funkce je v þLQQRVWL� NG\å QD YVWXSX ,1���MVP)=1, je-li IN10(MVP)=0, pak funkce není aktivní.
)XQNFL O]H WDNp Y\�DGLW ]DGiQtP RGEORNRYDFtKR KHVOD� 2GEORNRYDFt KHVOR MH VHUYLVQt KHVOR SOXV MHGQRWN\

D GHVtWN\ þtVOD YHU]H� 3�L ]DGiQt RGEORNRYDFtKR KHVOD VH QD GLVSOHML REMHYt QD FKYtOL QiSLV deblocking a do
VpULRYp SDP�WL QD DGUHVX ��H se zapíše 5AH� 2GEORNRYDFtP KHVOHP MHGQRX RGEORNRYDQp KOtGiQt MLå QHO]H
]QRYX ]SURYR]QLW MLQDN� QHå SRPRFt H[WHUQtKR SURJUDPiWRUX�

5.4.10 Konfig 10.
7tPWR SDUDPHWUHP VH NRQILJXUXMH EURXãHQt NXåHOH� 9 VRXþDVQêFK SURJUDPRYêFK YHU]tFK QHQt WHQWR

SDUDPHWU LPSOHPHQWRYiQ NRQILJXUDFH MH XUþHQD SRX]H SRGPtQ�QêP S�HNODGHP %KUZ.
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5.5 8ORåHQt SDUDPHWU$ Y sériové EEPROM.
ýtVOR

parametru Heslo
dek hex

Adresa v
EEPROM

Stín v
XRAM

Dél
ka

Rozsah
hodnot

Význam

1 1 0 BADX 1 0 - 99 BAD X 45
2 2 1 BADZ 1 0 - 99 BAD Z
3 3 2 KONC_ST 1 0 - 255 NRQFRYê VWXSH�
4 4 3 - 4 KROKZ 2 0 - 4000 krok osy Z
5 5 5 NASOBEK 1 0 - 20 násobek osy Z
6 6 6 JAZYK 1 0 - 4 jazyk
7 7 7 KONF_PREP 1 0, 1 S�HStQDþ
8 8 8 KONF_TLAC 1 0 - 2 WODþtWND 116
9 9 9 - 1 0, 1 ]SRåG�Qt S�L ]DSQXWt
10 A 10 ZP_UVR 1 0, 1 prodlevy v úvratích
11 B 11 - 13 3 PLQLPiOQt SU$P�U NRWRXþH
12 C 14 - 16 3 PD[LPiOQt SU$P�U NRWRXþH
13 D 17 XPALCE 1 0, 1 milimetry - palce
14 E - update konfig
15 F 18=12H 1 0, 1 P��HQt ODVHUHP
16 10 19=13H K_SPEED 1 0 - 2 P��HQt U\FKORVWL VWROX
17 omezení max. rychlosti 1)
.

26 1A MAZX=39=27H DRAMX 1 0 – 255 dráha osy X pro mazání  1)
27 1B MAZZ=40=28H DRAMZ 1 0 - 255 dráha osy Z pro mazání  1)
19 13
. .

32 20 k_konf1=30H konfig1 1 0, 1 úhel
33 21 k_konf2 konfig2 1 0, 1 osa z
34 22 k_konf3 konfig3 1 0, 1, 2 K/K
35 23 k_konf4 konfig4 1 0 - 3 RWiþN\ NRWRXþH
36 24 k_konf5 konfig5 1 0, 1, 2 errorová hlášeni
37 25 k_konf6 konfig6 1 VpULRYê S�HQRV 161
38 26 k_konf7 konfig7 1 0, 1 hydraulické orovnání
39 27 k_konf8 konfig8 1 0, 1 Y\MLVN�HQt SUR UHåLP\ $�.�.�7
40 28 k_konf9 - 1 RPH]HQt SUR QHSODWLþH
41 29 k_konf10 konfig10 1 0, 1 EURXãHQt NXåHOH
42 2A k_konf11 konfig11

48 30 k_prog0=40H 1 W\S SURJUDPX þ� �
49 31 k_prog1 1 W\S SURJUDPX þ� �
50 32 k_prog2 1 W\S SURJUDPX þ� �
51 33 k_prog3 1 W\S SURJUDPX þ� �
52 34 k_prog4 1 W\S SURJUDPX þ� �
53 35 k_prog5 1 W\S SURJUDPX þ� �
54 36 k_prog6 1 W\S SURJUDPX þ� �
55 37 k_prog7 1 W\S SURJUDPX þ� �
56 38 k_prog8 1 W\S SURJUDPX þ� �
57 39 k_prog9

tabulka
TAPROG

1 W\S SURJUDPX þ� �
58 3A
. .
- - 63 1 kontrolní suma

1) pouze plánováno
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5.6 Chybová hlášení.
9ãHFKQ\ SDUDPHWU\ MVRX XFKRYiYiQ\ Y VpULRYp SDP�WL ((3520� 7DWR SDP�" XFKRYiYi GDWD L EH]

QDSiMHQt D Pi NDSDFLWX ���[� ELW$� 3URJUDPHP MH UR]G�OHQD GR GYRX SRORYLQ D W\WR SRORYLQ\ MVRX
]DEH]SHþHQ\ NRQWUROQtPL VRXþW\� 3RNXG VH ]MLVWt FK\ED NRQWUROQtKR VRXþWX ]REUD]t VH (5525 �� SUR FK\EX
SUYQt SRORYLQ\� QHER (5525 �� SUR FK\EX GUXKp SRORYLQ\ SDP�WL� 3�L YêVN\WX WpWR FK\E\ MH QXWQp
S�HNRQWURORYDW� ]GD ]DSVDQp SDUDPHWU\ RGSRYtGDMt SRåDGRYDQêP SDUDPHWU$P� 3R XNRQþHQt HGLWDFH VH
NRQWUROQt VRXþHW ViP RSUDYt�
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6. Signatura.
Po zapnutí systému se zobrazí programová

verze s datumem a poté se zobrazuje signatura.
Do signatury je zakódována konfigurace systému
a to ta, která je nastavena v parametrech i ta,
NWHUi MH GiQD SRGPtQ�QêPL S�HNODG\ S�L Y]QLNX
SURJUDPX� 3RX]H ]H VLJQDWXU\ O]H MHGQR]QDþQp
XUþLW SRXåLWê SURJUDP D MHKR QDVWDYHQt�

äOXWp R]QDþHQt Y WDEXONiFK R]QDþXMH� åH W\WR
ELW\ QHER V\PERO\ MVRX QDVWDYHQ\ SRGPtQ�QêPL
S�HNODG\ D QHO]H MH P�QLW Y parametrech. Aby tyto
KRGQRW\ E\O\ VSUiYQp� MH QXWQp S�HORåLW SURJUDP
6,*1$7�$�� D YORåLW MHM GR NQLKRYQ\�
nejjednodušeji se to provádí pomocí dávkového
souboru PES.BAT.

$E\ E\OR PRåQp ]DNyGRYDW FR QHMYtFH
LQIRUPDFt GR RPH]HQpKR SRþWX �� PtVW QD
GLVSOHML� MH SUR NyGRYiQt Q�NWHUêFK PtVW SRXåLW NyG
��KH[� .yGRYiQt MH ]�HMPp ] vedlejší tabulky.
V tabulce jsou uvedeny dekadický, binární,
hexadecimální a 32hex kód.

Místa v VLJQDWX�H� NGH MH WHQWR NyG SRXåLW
MVRX R]QDþHQD ãHG��

5 0 4 / L B 8 - 1 8 E S 0 C T G
X Z - C K K K K N - P J Z K - A

6.1 Signatura verze programu.
Verze programu je v VLJQDWX�H ]DNyGRYiQD Y šesti místech

VLJQDWXU\� NWHUp MVRX QD REUi]NX WXþQp�
1D SUYQtFK W�HFK PtVWHFK VLJQDWXU\ MH QH]DNyGRYDQp þtVOR

programu (504).
1D þWYUWpP Då ãHVWpP PtVW� VLJQDWXU\ MH ]DNyGRYiQR GDWXP� 9 XYHGHQpP S�tNODGX StVPHQR /

UHSUH]HQWXMH ��� GHQ ���KH[�� StVPHQR % P�VtF OLVWRSDG ���KH[� D þtVOLFH � URN �GHN��

6.2 Signatura inicializace EEPROM z EPROM.
3UR Q�NWHUp ]DNi]N\ MH YKRGQp SRYROLW Y parametrech inicializaci

sériové EEPROM podle konstant v (3520� .G\å MH WDWR PRåQRVW
SRYROHQD MH QD þWYUWpP PtVW� *� QHQt�OL WDWR PRåQRVW SRYROHQD MH QD
þWYUWpP PtVW� /� �t]HQR SRGPtQ�QêP S�HNODGHP V SURP�QQRX

%ISEE.

6.3 Signatura broušení pod úhlem a K/K.
'HYiWp PtVWR QD GLVSOHML MH Y\KUD]HQR SUR VSROHþQp ]REUD]HQt

konfigurace broušení pod úhlem a K/K broušení. Význam
MHGQRWOLYêFK ELW$ MH XUþHQ WDEXONRX� 9êVOHGQi KRGQRWD MH VRXþHW RERX
hodnot zakódovaný 32hex.

Dek b i n hex 32hex

4 3 2 1 0

0 0 0 0 0 0 0 0
1 0 0 0 0 1 1 1
2 0 0 0 1 0 2 2
3 0 0 0 1 1 3 3
4 0 0 1 0 0 4 4
5 0 0 1 0 1 5 5
6 0 0 1 1 0 6 6
7 0 0 1 1 1 7 7
8 0 1 0 0 0 8 8
9 0 1 0 0 1 9 9
10 0 1 0 1 0 A A
11 0 1 0 1 1 B B
12 0 1 1 0 0 C C
13 0 1 1 0 1 D D
14 0 1 1 1 0 E E
15 0 1 1 1 1 F F
16 1 0 0 0 0 10 G
17 1 0 0 0 1 11 H
18 1 0 0 1 0 12 I
19 1 0 0 1 1 13 J
20 1 0 1 0 0 14 K
21 1 0 1 0 1 15 L
22 1 0 1 1 0 16 M
23 1 0 1 1 1 17 N
24 1 1 0 0 0 18 O
25 1 1 0 0 1 19 P
26 1 1 0 1 0 1A Q
27 1 1 0 1 1 1B R
28 1 1 1 0 0 1C S
29 1 1 1 0 1 1D T
30 1 1 1 1 0 1E U
31 1 1 1 1 1 1F V

↓ ↓ ↓ ↓ ↓ ↓
5 0 4 / L B 8 - 1 8 E S 0 C T G
X Z - C K K K K N - P J Z K - A

↓
5 0 4 / L B 8 - 1 8 E S 0 C T G
X Z - C K K K K N - P J Z K - A

↓
5 0 4 / L B 8 - 1 8 E S 0 C T G
X Z - C K K K K N - P J Z K - A
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Bit význam PRåQp KRGQRW\

0 konfigurace K/K 0 - K/K není, 1 - K/K bez PZ
1 konfigurace K/K 2 � .�. YþHWQ� 3=� 3 � QHSRXåtYi VH
2 rezerva

3 broušení pod úhlem 0 - broušení pod úhlem není povoleno, 8 - broušení pod úhlem povoleno
4 rezerva

6.4 Signatura osy Z D �t]HQt U\FKORVWL NRWRXþH�

'HViWp PtVWR QD GLVSOHML MH Y\KUD]HQR SUR VSROHþQp ]REUD]HQt
NRQILJXUDFH RV\ = D �t]HQt U\FKORVWL NRWRXþH� 9ê]QDP MHGQRWOLYêFK
ELW$ MH XUþHQ WDEXONRX� 9êVOHGQi KRGQRWD MH VRXþHW RERX KRGQRW
zakódovaný 32hex.

Bit význam PRåQp KRGQRW\

0 U\FKORVW NRWRXþH 0 � QHQt �t]HQt U\FKO� NRWRXþH� 1 � �t]HQt U\FKO� NRWRXþH� YVWXS LQ� �
1 U\FKORVW NRWRXþH 2 � �t]HQt U\FKO� NRWRXþH GRWD]HP� 3 � �t]HQt U\FKO� NRWRXþH� YVWXS LQ� �
2 rezerva

3 osa Z 0 - osu Z nelze zobrazit, 8 - osa Z SRXåLWD
4 rezerva

6.5 Signatura errorových hlášení a hydraulického orovnání.
11. místo 1. �iGN\ Y VLJQDWX�H MH Y\KUD]HQR SUR VSROHþQé

zobrazení konfigurace errorových hlášení a hydraulického orovnání.
9ê]QDP MHGQRWOLYêFK ELW$ MH XUþHQ WDEXONRX� 9êVOHGQi KRGQRWD MH
VRXþHW RERX KRGQRW ]DNyGRYDQê ��KH[�

Bit význam PRåQp KRGQRW\

0 hydr. Orovnání 0 - bez hydr. orovnání, 1 - hydr. porovnání povoleno
1 rezerva

2 errorová hlášení 0 - bez errorvých hlášení, 4 HUURURYi KOiãHQL ]H YVWXS$ LQ�����
3 errorová hlášení 5 � HUURURYi KOiãHQt ]H YVWXS$ LQ�������
4 rezerva

6.6 6LJQDWXUD VpULRYpKR S�HQRVX�

12. místo 1. �iGN\ Y VLJQDWX�H MH Y\KUD]HQR SUR ]REUD]HQt
NRQILJXUDFH VpULRYpKR S�HQRVX � viz kapitola 5.4.6 ). Význam
MHGQRWOLYêFK ELW$ MH XUþHQ WDEXONRX�

Bit význam PRåQp KRGQRW\

0 VpULRYê S�HQRV 0 � EH] VpULRYpKR S�HQRVX� 1 � S�HQRV RV\ =
1 VpULRYê S�HQRV 2 � S�HQRV SURJUDP$� 3 � QHSRXåLWR
2 rezerva
3 rezerva
4 rezerva

6.7 6LJQDWXUD QDVWDYHQt Y\MLVN�HQt�

13. místo 1. �iGN\ Y VLJQDWX�H MH Y\KUD]HQR SUR ]REUD]HQt
NRQILJXUDFH Y\MLVN�HQt� 9ê]QDP MHGQRWOLYêFK ELW$ MH XUþHQ WDEXONRX�

↓
5 0 4 / L B 8 - 1 8 E S 0 C T G
X Z - C K K K K N - P J Z K - A

↓
5 0 4 / L B 8 - 1 8 E S 0 C T G
X Z - C K K K K N - P J Z K - A

↓
5 0 4 / L B 8 - 1 8 E S 0 C T G
X Z - C K K K K N - P J Z K - A

↓
5 0 4 / L B 8 - 1 8 E S V C T G
X Z - C K K K K N - P J Z K - A
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Bit význam PRåQp KRGQRW\

0 Y\MLVN�HQt SUR SRGpOQp EURXãHQt 0 � SHYQ� QDVWDYHQp� 1 - nastavitelné
1 rezerva

2 Y\MLVN�HQt SUR ]iSLFKRYp EURXãHQt 0 � SHYQ� QDVWDYHQp� 4 - nastavitelné 1)
3 rezerva
4 rezerva

Poznámka: 1) 9H YHU]tFK V GDWXPHP S�HG ������� QHQt SRXåLWR�

6.8 Signatura 110V, lunety a T broušení.
14. místo 1. �iGN\ QD VLJQDWX�H MH Y\KUD]HQR SUR ]REUD]HQt

konfigurace 110V, lunety a tvarového broušení. Význam jednotlivých
ELW$ MH XUþHQ WDEXONRX� YêVOHGQi KRGQRWD MH GiQD VRXþWHP YãHFK W�t
hodnot.

Bit význam PRåQp KRGQRW\

0 konfigurace T broušení 0 - bez tvarového broušení, 1 - tabulkové broušení, max. strmost
1 konfigurace T broušení 255µm/mm, 2 - tabulkové broušení, max. strmost 512µm/mm
2 rezerva

3 luneta 0 - bez lunety, 8 - s lunetou

4 110V 0 - vstupy 24V=, 10H=G - vstupy 110V≈

6.9 Signatura broušení Px.
15. místo 1. �iGN\ QD VLJQDWX�H MH Y\KUD]HQR SUR ]REUD]HQt

konfigurace programovatelného zápichového broušení Px. Význam
MHGQRWOLYêFK ELW$ MH XUþHQ WDEXONRX�

Bit význam PRåQp KRGQRW\

0 konfigurace broušení Px 0 - bez programovatelného zápichového broušení
1 konfigurace broušení Px ostatní � KRGQRWD SURP�QQp %CCC nebo %PX

2 konfigurace broušení Px ( viz Tabulka 11, nebo Tabulka 12  )

3 3[ P��LGOR 0 � EH] P��LGOD� 8 - s P��LGOHP 1)
4 3[ P��LGOR G � YROLWHOQp P��LGOR

Poznámka: 1) 9H YHU]tFK V GDWXPHP S�HG ������� MVRX W\WR GY� KRGQRW\ SURKR]HQ\�

6.10 Signatura broušení gumy.
16. místo 1. �iGN\ QD VLJQDWX�H MH Y\KUD]HQR SUR ]REUD]HQt

NRQILJXUDFH EURXãHQt JXP\� 9ê]QDP MHGQRWOLYêFK ELW$ MH XUþHQ
WDEXONRX D YêVOHGQi KRGQRWD VRXþWHP W�t KRGQRW�

Bit význam PRåQp KRGQRW\

0 konfigurace broušení gumy 0 - bez broušení gumy, 1 - guma s .�. S�tGDYNHP ���µm
1 konfigurace broušení gumy 2 - guma s .�. S�tGDYNem 10µm

2 P��tWNR NRUHNFt 0 - korekce v 1µm, 4 - korekce v 10µm

3 SRXåLWt WO� ��[ 0 - v UHå� $ WO� ��[ QHQt SRYROHQR� 8 - v UHå� $ WO� ��[
4 SRXåLWt WO� ��[ povoleno, 10H=G - 10x v UHå� $ VWiOH ]DSQXWR

6.11 Signatura konstant BAD.
.RQVWDQW\ NWHUp NRPSHQ]XMt Y$OH NXOLþNRYêFK ãURXE$ SUR RVX ;

a Z ( viz kapitoly 5.2.1 a 5.2.2 ) jsou v VLJQDWX�H ]REUD]RYiQ\ Qa 1. a
2. PtVW� GUXKpKR �iGNX YH IRUPiWX ��KH[� 3RNXG MH %$' Y�Wãt QHå
32, zobrazí se písmeno G.

↓
5 0 4 / L B 8 - 1 8 E S 0 C T G
X Z - C K K K K N - P J Z K - A

↓
5 0 4 / L B 8 - 1 8 E S V C T G
X Z - C K K K K N - P J Z K - A

↓
5 0 4 / L B 8 - 1 8 E S V C T G
X Z - C K K K K N - P J Z K - A

5 0 4 / L B 8 - 1 8 E S 0 C T G
X Z - C K K K K N - P J Z K - A
↑ ↑
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6.12 6LJQDWXUD NRQFRYpKR VWXSQ� D FLWOLYRVWt�

Na 4. PtVW� �. �iGN\ MH ]REUD]HQD KRGQRWD UHSUH]HQWXMtFt
YODVWQRVWL NRQFRYpKR VWXSQ� D FLWOLYRVWt� 7DWR NRQVWDQWD MH SRSViQD Y
 kapitole 5.3.1 a její hodnotu popisuje Tabulka 3, konfigurace
NRQFRYpKR VWXSQ�.

6.13 Signatura kroku osy Z.
1D �� Då �� PtVW� �� �iGN\ MH ]REUD]HQD KRGQRWD NURNX RV\ =�

Tato konstanta je popsána v  kapitole 5.3.2 a její hodnota je
zobrazována v dekadickém formátu..

6.14 Signatura násobku kroku osy Z.
Na 9. PtVW� �� �iGN\ MH ]REUD]HQD KRGQRWD NRQVWDQW\ SRSVDQp

v  kapitole 5.3.3. ve formátu 32hex.

6.15 6LJQDWXUD S�HStQDþH D WODþtWHN�

11. místo 2. �iGN\ QD VLJQDWX�H MH Y\KUD]HQR SUR ]REUDzení
NRQILJXUDFH S�HStQDþH D WODþtWHN� 9ê]QDP MHGQRWOLYêFK ELW$ MH XUþHQ
tabulkou.

Bit význam PRåQp KRGQRW\

0 NRQILJXUDFH WODþtWHN 0 - WSP,10x,INC,RES, 1 - WSP,X/Z,INC,RES
1 NRQILJXUDFH WODþtWHN 2 - WSP,ADJ,10x,RES
2 rezerva

3 NRQILJXUDFH S�HStQDþH 0 - HTPA, 8 - HDAP
4 rezerva

6.16 6LJQDWXUD SDOF$ D MD]\N$�

12. místo 2. �iGN\ QD VLJQDWX�H MH Y\KUD]HQR SUR ]REUD]HQt
NRQILJXUDFH P��tWND �PP � LQFK� D QDVWDYHQpKR MD]\ND� 9ê]QDP
MHGQRWOLYêFK ELW$ MH XUþHQ WDEXONRX�

Bit význam PRåQp KRGQRW\

0 nastavený jazyk 0 - první jazyk, 1 - druhý jazyk
1 nastavený jazyk 2 � W�HWt MD]\N
2 nastavený jazyk

3 palce v EEPROM 0 - mm, 8 - palce

4 palce v EPROM 0 - mm, 10H=G - palce

6.17 6LJQDWXUD ]SRåG�Qt�

13. místo 2. �iGN\ QD VLJQDWX�H MH Y\KUD]HQR SUR ]REUD]HQt
NRQILJXUDFH ]SRåG�Qt S�L ]DSQXWt � viz kapitola 5.3.7 )  a v úvratích
( viz kapitola 5.3.8 �� 9ê]QDP MHGQRWOLYêFK ELW$ MH XUþHQ WDEXONRX�

Bit význam PRåQp KRGQRW\

0 prodlevy v úvratích 0 - ne, 1 - ano
1 rezerva

2 ]SRåG�Qt S�L ]DSQXWt 0 - ne, 4 - ano
3 rezerva
4 rezerva

5 0 4 / L B 8 - 1 8 E S 0 C T G
X Z - C K K K K N - P J Z K - A

↑

5 0 4 / L B 8 - 1 8 E S 0 C T G
X Z - C K K K K N - P J Z K - A

↑ ↑ ↑ ↑

5 0 4 / L B 8 - 1 8 E S 0 C T G
X Z - C K K K K N - P J Z K - A

↑

5 0 4 / L B 8 - 1 8 E S V C T G
X Z - C K K K K N - P J Z K - A

↑

5 0 4 / L B 8 - 1 8 E S V C T G
X Z - C K K K K N - P J Z K - A

↑

5 0 4 / L B 8 - 1 8 E S V C T G
X Z - C K K K K N - P J Z K - A

↑
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6.18 6LJQDWXUD EURXãHQt NXåHOH�

14. místo 2. �iGN\ QD VLJQDWX�H MH Y\KUD]HQR SUR ]REUD]HQt
NRQILJXUDFH EURXãHQt NXåHOH � viz kapitola 5.4.10 ).

Bit význam PRåQp KRGQRW\

0 S�HEtUiQ ] EEPROM 0, 1 - bez významu
1 rezerva

2 NRQILJXUDFH EURXãHQt NXåHOH 0 - není, 4 - broušení s posunem po ose Z  (%KUZ=1)
3 NRQILJXUDFH EURXãHQt NXåHOH 8 - broušení ve stylu tvarového broušení (%KUZ=2)
4 rezerva

6.19 Signatura broušení Wx.
15. místo 2. �iGN\ VLJQDWXU\ MH YH YHU]tFK S�HG ]i�tP ���� YåG\

SRPOþND��6H Y]QLNHP EURXãHQt :[ MH WRWR PtVWR SRXåtYiQR L QD
zobrazování konfigurace broušení Wx. Pokud broušení Wx není
]$VWiYi SRPOþND� SRNXG MH � SDN VH QD WRPWR PtVW� ]REUD]XMH

KRGQRWD SRGPtQ�Qp SURP�QQp %Wx.

6.20 Signatura broušení Ax.
16. místo 2. �iGN\ QD VLJQDWX�H MH Y\KUD]HQR SUR ]REUD]HQt

konfigurace podélného parametrického broušení Ax a reprezentuje
SURP�QQRX SUR SRGPtQ�Qê S�HNODG $$$�

Bit význam PRåQp KRGQRW\

0 konfigurace Ax 0 - není,
1 konfigurace Ax ostatní  - ano ( vizTabulka 13 )
2 konfigurace Ax

3 SRXåLWt P��LGOD 0 � EH] P��LGOD� 8 � YåG\ V P��LGOHP�
4 SRXåLWt P��LGOD 10H=G � YROLWHOQp P��LGOR

5 0 4 / L B 8 - 1 8 E S V C T G
X Z - C K K K K N - P J Z K - A

↑

5 0 4 / L B 8 - 1 8 E S V C T G
X Z - C K K K K N - P J Z K - A

↑

5 0 4 / L B 8 - 1 8 E S V C T G
X Z - C K K K K N - P J Z K - A

↑
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7. Parametrická broušení.

ýtVOR Parametrické broušení Px Parametrické broušení Ax
para-
metru

název parametru R]QDþHQt �
SURP�QQi

rozsah a délka název parametru R]QDþHQt �
SURP�QQi

 rozsah a délka

0 SRXåLWt P��LGOD X_PD ano/ne 1 SRXåLWt P��LGOD X_PD ano/ne 1
1 SU$P�U REURENX [mm] FV X_P0 1.000-700.000 3 SU$P�U REURENX >PP@ FV X_P0 1.000-700.000 3
2 S�tGDYHN [mm] X0 X_P1 0.010-10.000 3 S�tGDYHN >PP@ X0 AX_X0 0.000-100.000 3
3 konec broušení F1 /

Y\VXQXWt P��LGOD [mm]
X1 X_P2 0.010 - X0 3 konec hrubování /

Y\VXQXWt P��LGOD >PP@
X1 AX_X1 0.000 - X0 3

4 konec broušení F2 [mm] X2 X_P3 0.000 - X1 3 konec broušení   [mm] X2 AX_X2 3
5 konec broušení F3 [mm] X3 X_P4 0.000 - X2 3
6 hrubovací rychlost [µm/min] F1 X_F1 20 - 9000 2 hrubovací inkrement [µm] RIN AX_RIN 2 - 15000 2
7 brousící rychlost  [µm/min] F2 X_F2 5 - 5000 2 hrubovací inkrement [µm] MIN AX_MIN 2 - 10000 2
8 brousící rychlost  [µm/min] F3 X_F3 5 - 3000 2 brousící inkrement   [µm] FIN AX_FIN 1 - 8000 2
9 brousící rychlost  [µm/min] F4 X_F4 5 - 3000 2 brousící rychlost  [µm/min] FINC AX_FINC 60 - 60000 2

10 Y\MLVN�HQt [sec] T1 X_T1 0 - 120 1 Y\MLVN�HQt DW1 AX_DW1 0 - 120 1
11 Y\MLVN�HQt [sec] T2 X_T2 0 - 120 1 Y\MLVN�HQt DW2 AX_DW2 0 - 120 1
12 Y\MLVN�HQt [sec] T3 X_T3 0 - 120 1 Y\MLVN�HQt DW3 AX_DW3 0 - 120 1
13 Y\MLVN�HQt [sec] T4 X_T4 0 - 120 1
14
15

Tabulka 10 � S�HKOHG SDUDPHWU$ $[� 3[�
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%CCC 0 1 2 3 4 5 1 2 3 4 5
%C_NO_MERIDLO 1 0

signatura 0 1 2 3 4 5 9 A B C D
PD PD PD PD PD PD PD PD
ne ano ne ano ne ano ne ano

FV FV FV FV FV FV FV FV FV FV FV FV FV FV
X0 X0 X0 X0 X0 X0 X0 X0 X0 X0 X0 X0 X0 X0
X1 X1 X1 X1 X1 X1 X1 X1 X1 X1 X1 X1 X1 X1
X2 X2 X2 X2 X2 X2 X2 X2 X2

Zadávané X3 X3 X3 X3 X3
hodnoty : F1 F1 F1 F1 F1 F1 F1 F1 F1 F1 F1 F1 F1 F1

F2 F2 F2 F2 F2 F2 F2 F2 F2 F2 F2 F2 F2 F2
F3 F3 F3 F3 F3 F3 F3 F3 F3 F3 F3 F3 F3 F3

F4 F4 F4 F4 F4 F4 F4 F4
T1 T1 T1 T1 T1 T1 T1 T1 T1 T1 T1
T2 T2 T2 T2 T2 T2 T2 T2 T2 T2 T2 T2 T2 T2
T3 T3 T3 T3 T3 T3 T3 T3 T3 T3 T3 T3

T4 T4 T4 T4 T4

3RXåLWR Y �

5.39
5.41-2
5.34-5

5.36
5.19
5.32 5.40 5.43 5.37

Tabulka 11 � 0RåQRVWL SRGPtQ�QêFK S�HNODG$ &[ � 3[ ��

= QDSHYQR EH] P��LGOD
= YROLWHOQp EH] P��LGOD
= volitelné s P��LGOHP
= napevno s P��LGOHP
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%PX 0 1 2 3 4 1 2 3 4 1 2 3 4
%PX_MERIDLO � � EH] P��LGOD � � � V P��LGOHP � 2 ( s P��LGOHP �

signatura 0 1 2 3 4 9 A B C H I J K
PD PD PD PD

ne ano ne ano ne ano ne ano

FV FV FV FV FV FV FV FV FV FV FV FV FV FV FV FV
X0 X0 X0 X0 X0 X0 X0 X0 X0 X0 X0 X0 X0 X0 X0 X0
X1 X1 X1 X1 X1 X1 X1 X1 X1 X1 X1 X1 X1 X1 X1 X1
X2 X2 X2 X2 X X2 X2 X2 X2

Zadávané X3 X3 X3 X3
hodnoty : F1 F1 F1 F1 F1 F1 F1 F1 F1 F1 F1 F1 F1 F1 F1 F1

F2 F2 F2 F2 F2 F2 F2 F2 F2 F2 F2 F2 F2 F2 F2 F2
F3 F3 F3 F3 F3 F3 F3 F3 F3 F3 F3 F3 F3 F3 F3 F3

F4 F4 F4 F4 F4 F4 F4 F4
T1 T1 T1 T1 T1 T1 T1 T1 T1 T1 T1 T1
T2 T2 T2 T2 T2 T2 T2 T2 T2 T2 T2 T2 T2 T2 T2 T2
T3 T3 T3 T3 T3 T3 T3 T3 T3 T3 T3 T3

T4 T4 T4 T4

3RXåLWR Y � 5.49-50
5.46
5.47

Tabulka 12 � 0RåQRVWL SRGPtQ�QêFK S�HNODG$ 3[�
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%AX 0 1 2 3 4 5 1 2 3 4 5 1 2 3 4 5
%AX_MERIDLO 0 �EH] P��LGOD� 1 �V P��LGOHP� 2 �YROLWHOQp P��LGOR�

signatura 0 1 2 3 4 5 9 A B C D H I J K L
PD PD PD PD PD

ne ano ne ano ne ano ne ano ne ano

FV FV FV FV FV FV FV FV FV FV FV FV FV FV FV
X0 X0 X0 X0 X0 X0 X0 X0 X0 X0 X0 X0 X0 X0 X0
X1 X1 X1 X1 X1 X1 X1 X1 X1 X1 X1 X1 X1 X1 X1

Zadávané X2 X2 X2 X2
hodnoty

RIN RIN RIN RIN RIN RIN
MIN MIN MIN MIN MIN MIN MIN MIN MIN MIN MIN MIN MIN MIN MIN
FIN FIN FIN FIN FIN FIN FIN FIN FIN FIN FIN FIN FIN FIN FIN

DW1 DW1 DW1 DW1 DW1 DW1 DW1 DW1 DW1
DW2 DW2 DW2 DW2 DW2 DW2 DW2 DW2 DW2 DW2 DW2 DW2 DW2 DW2 DW2

DW3 DW3 DW3 DW3 DW3 DW3

3RXåLWR Y �

5.39
5.41-2
5.49-50

5.26-8
5.32
5.35

5.36
5.46-7 5.40

Tabulka 13 � 0RåQRVWL SRGPtQ�QêFK S�HNODG$ $[�
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000+offset

X2+offset

X0

X1

RIN

RIN

MIN

MIN

X2

000

DW1

DW2

DW3

Relativní
osa

Absolutní
osa

FV

FV+X2

FV+X1

FV+X0

FIN

FIN

FIN

FIN

RIN se omezí
tak, aby
VRX�DGQLFH ;�
nebyla
S�HNURþHQD

MIN se omezí
tak, aby 
X2+offset
nebylo
S�HNURþHQR

FIN se omezí
tak, aby
nula+offset
nebyla
S�HNURþHQD

Hydraulika Hydraulika

Broušení Ax �EH]�P��LGOD�

FV+X2+offset

FV+offset

X2+offset

000+offset

Záporný
offset
znamená,
åH VH
pojede pod
nulu na
menší kus.

Kladný offset
]QDPHQi� åH
se nepojede
Då QD QXOX�

FV+offset

FV+X2+offset

%AX = 5
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,GHRYê QiþUWHN EURXãHQt 3[ V P��LGOHP S�L SRGPtQ�QpP S�HNODGX %PX=1 ukazuje obrázek 1. V obrázku
jsou v NURXåNiFK KRGQRW\ VWDY$ $87B67$9� %URXãHQt SRGOH WRKRWR REUi]NX E\OR SRSUYp UHDOL]RYiQR
v K51-2 ve verzi V����� 3�L SRGPtQ�QpP S�HNODGX %3; � MH REUi]HN VWHMQê� SRX]H 7� MH YåG\ QXORYp�
Stav 3 se však také prochází.

F1

F2

F3

T1

T2

4

7

3

6

FV

2

FV+X0

FV+X1

Y\VXQXWt P��LGOD

1. impulz

2. impulz

3. impulz

%URXãHQt 3[ V P��LGOHP

V S�HNODGHP �3; �

obrázek 1
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8. Errorová hlášení.

8.1 Standardní errorová hlášení.
Tato errorová hlášení jsou ve všech programových verzích.

Nápis na displeji 3�tþLQD D ]S$VRE RGVWUDQ�Qt ]iYDG\�

Error 0 8SR]RUQ�Qt� åH NRQWUROD SRK\EX .0 MH Y\SQXWD�
Jumper!! Vyjmout spojku (jumper) a tím zapnout kontrolu.

Error 1 KM se zastavil. Ztratily se informace o postavení brusu.
Systém se musí znovu zapnout, provést setup a kalibrovat. 1)

Error 2 3�HGQt SRORKD NXOLþNRYpKR ãURXEX�
3RPRFt 5.� QHER U\FKORSRVXYHP VMHW ]H VStQDþH�

Error 3 =DGQt SRORKD NXOLþNRYpKR ãURXEX�
3RPRFt 5.� QHER U\FKORSRVXYHP VMHW ]H VStQDþH�

Error 4 Chyba kontrolní sumy programu CNCxxx.
KS = xx 9\P�QLW (3520 R]QDþHQRX &1&[[[�

Error 5 3�HWHþHQt P��tWND RV\ =�
Provést setup.

Error 6a Program neprošel v þDVRYpP OLPLWX NOLGRYRX VP\þNRX�
Watchdog Alarm Systém se musí znovu zapnout a zkontrolovat postavení os.

Error 6 3URJUDP ]DEORXGLO GR QHSRYROHQp REODVWL� SDWUQ� YOLYHP UXãHQt�
010203 04 05 06 Systém se musí znovu zapnout a zkontrolovat postavení os. 3)

Error 7 Program zjistil chybu v SDP�WL ;5$0�
XRAM adr. xxxx 1D GROQt �iGFH MH DGUHVD SUYQt EX�N\� QD NWHUp MH FK\ED�

Error 8 &K\ED SDULW\ YQLW�Qt NRPXQLNDFH SURFHVRU$�
9\SQRXW D RS�W ]DSQRXW V\VWpP�

Error 9 U programu SMC... je chybná kontrolní suma,
CHKSUM SMC... 9\P�QLW (3520 R]QDþHQRX 60&�[[� 2)

Error 9a Chyba inicializace programu druhého procesoru SMC.
1. inic SMC 9\P�QLW V\VWpP� 2)

Error 9a Chyba inicializace programu druhého procesoru SMC.
2. inic SMC 9\P�QLW V\VWpP� 2)

Error 42 &K\ED NRQWUROQt VXP\ SUYQt þiVWL VpULRYp ((3520�
=NRQWURORYDW SDUDPHWU\ D �iGQ� XNRQþLW HGLWDFL SDUDPHWU$�

Error 43 &K\ED NRQWUROQt VXP\ GUXKp þiVWL VpULRYp ((3520�

Error 47 Chyba sériové EEPROM 93C46 na adrese xx. 4)
EEPROM adr, xx 9\P�QLW ((3520 ��&���

1)  3R WpWR FK\E� EOLNi FHOê GLVSOHM D WtP V\VWpP QD]QDþXMH� åH SUDYG�SRGREQ� ]WUDWLO VSUiYQRX SRORKX�
7R ]QDPHQi� åH V\VWpP QH]Qi SRORKX RURYQiYDþH D DQL SRORK\ SURJUDP$� Správný postup je :

∗ Provedení SETUPu.
∗ 1DMHWL QD GRW\N RURYQiYDþH D GR VW�HGX NRWRXþH�

∗ Provedení ADJDIA v této poloze. Po WpWR PDQLSXODFL GLVSOHM S�HVWDQH EOLNDW�
∗ Nastavení správné hodnoty absolutní osy.

ýDVWR VH SRXåtYi jednodušší postup� NWHUê VLFH RGVWUDQt EOLNiQt� DOH QHQDVWDYt VSUiYQ� SRORKX
RURYQiYDþH �

∗ 3�HSQXWt GR SRORK\ RURYQiYDþH D VWLVN WO� 5(6�
2)  'HWDLOQ�Mãt SRSLV MH Y NDSLWROH 9.3 ,QLFLDOL]DFH SURFHVRU$�
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3)  +RGQRW\ G$OHåLWêFK SURP�QQêFK XVQDG�XMtFt ORNDOL]DFL FK\E\ MVRX ]Qi]RUQ�Q\ KH[DGHFLPiOQ� YH
GUXKpP �iGNX�

Error6 1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 11 12 13 14 15 16

K51-1 REZIM TCH_STAV AUT_STAV JAZYK PROGRAM BERROR1

K51-2 REZIM TCH_STAV AUT_STAV HYDRAULIKA PROGRAM ZSTAV

Tabulka 14 � GUXKi �iGND HUURUX��

4)  .DåGê ]iSLV MHGQRKR EDMWX GR VpULRYp ((3520 MH NRQWURORYiQ� 3RNXG VH S�L NRQWUROH ]MLVWt� åH ]iSLV
byl proveden s chybou je na displej vypsáno chybové hlášení. V chybovém hlášení je na druhé
�iGFH Y\SViQD DGUHVD� QD NWHUp GRãOR N FK\E�� &K\ERYp KOiãHQt MH ]REUD]HQR SR GREX DVL GYRX
YWH�LQ D SDN VH SRNUDþXMH Y SURYiG�Qt SURJUDPX� MDNR NG\E\ N åiGQp FK\E� QHGRãOR�
&K\ED VH RGVWUDQt YêP�QRX VpULRYp ((3520 ��&��� S�tSDGQ� YêP�QRX FHOpKR �tGtFtKR V\VWpPX�
3URJUDP SUR NRQWUROX VpULRYp ((3520 E\O QDSViQ ����������� &K\ED SURWR QHP$åH EêW
VLJQDOL]RYiQD YH VWDUãtFK YHU]tFK SURJUDP$

8.2 3�tGDYQi HUURURYi KOiãHQt�

6\VWpP QD GLVSOHML ]REUD]XMH FK\E\� NWHUp MVRX PX S�HGiYiQ\ QD YVWXSHFK ,1�� ,1�� ,1� D S�tSDGQ� L
,1�� 7R� NWHUp HUURURYp YVWXS\ VH Y\KRGQRFXMt� XUþXMH NRQILJXUDþQt SDUDPHWU SRSVDQê Y kapitole 0.

ýtVOR Vstupy 1iSLV QD GLVSOHML � þHãWLQD �
erroru IN4 IN5 IN6 IN3

11 1 0 0 0 NU\W NRWRXþH RWHY�HQ

12 0 0 0 0 FK\ED PD]iQt Y�HWHQH

13 1 1 0 0 tepelné ochrany motoru

14 0 1 0 0 PRWRU SUDFRYQtKR Y�HWHQtNX

15 1 0 1 0 SRUXFKD PD]iQt S�tVXYX

16 0 0 1 0 hydraulický filtr zanesen

17 1 1 1 0 hydraulika vypnuta

18 0 1 1 0 SRUXFKD VNOiS�Qt P��LGOD

19 1 0 0 1 porucha horizont posuvu orovnav.

20 0 0 0 1 porucha vertikal posuvu orovnav.

21 1 1 0 1 SRUXFKD P�QLþH KODYQtKR PRWRUX

22 0 1 0 1 porucha monitoru PROMETEK

23 1 0 1 1 SRUXFKD K\GUDXO� 3�LVXYX EU� YUHW

24 0 0 1 1 porucha prisuvu narazky

25 1 1 1 1 porucha chlazení

8.3 8SR]RU�RYDFt KOiãHQt�
7DWR KOiãHQt XSR]RU�XMt QD QHREY\NOp VLWXDFH D WDN REMDV�XMt FKRYiQt �tGtFtKR V\VWpPX�

Nápis na displeji 6LWXDFH� NWHUi WRWR KOiãHQt ]S$VREt� Platí od:

8SR]RUQ�Qt� åH S�L VWDUWX DXWRPDWLFNpKR F\NOX �6$&X� MH VLJQiO 1.9.97
UAC = 1 XNRQþHQt DXWRPDWLFNpKR F\NOX 8$& �� &\NOXV QHEXGH ]DKiMHQ

8SR]RUQ�Qt� åH S�L XþHQt SURJUDPX V P��LGOHP S�LãHO 3. Impuls 13.4.97
missing 1.imp G�tYH QHå �� ,PSXOV� 3URJUDP QHEXGH QDXþHQ�

8SR]RUQ�Qt� åH S�L XþHQt SURJUDPX V P��LGOHP S�LãHO �� ,PSXOV 13.4.97
missing 2.imp G�tYH QHå �� ,PSXOV� 3URJUDP QHEXGH QDXþHQ�

3RNXV P�QLW NRPHQWi� SDUDPHWULFNpKR SURJUDPX� QHER 30.3.97
spatny postup VH SR QDVWDYHQL WYDURYpKR RURYQiQt S�tPR S�HSQH GR RURYQiQt� 24.10.97
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8.4 Ladící errorová hlášení.
7DWR HUURURYi KOiãHQt VH Y\XåtYDMt S�L ODG�Qt SURJUDP$ D S�L ]MLã"RYiQt S�tþLQ FK\EQpKR FKRYiQt� 3URWRåH

þDVWRX S�tþLQRX EêYi FK\EQ� QDVWDYHQi UHJLVWURYi EDQND MH YKRGQp GR SRGH]�HOp þiVWL SURJUDPX YROiQt
SRGSURJUDPX %$1.$�"� 7HQWR SURJUDP ]NRQWUROXMH DNWXiOQt EDQNX D S�L ]MLãW�Qt MLQp EDQN\ QHå � Y\ãOH
]SUiYX 6723 GR .0� ]REUD]t ]SUiYX QD GLVSOHML D SRNUDþXMH GiO� =D�D]HQt WRKRWR SURJUDPX GR YêVOHGQpKR
SURJUDPX MH �t]HQR SRGPtQ�QêP S�HNODGHP %LADENI.

Nápis na displeji Význam

Error 32  Byla detekována banka 2
 banka 2

Error 33  Byla detekována banka 3
 banka 3

Error 34  Byla detekována banka 4
 banka 4
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9. Programátorské detaily.

9.1 2EVD]HQt SDP�WL ;5$0�

0000H - 002FH Oblast dat obsluhovaná programy VYBERN a ULOZN 1)

0030H - 006FH .RSLH VWDYX YVWXS$ 2)

0070H - 00FAH - 00FFH %�åQp SURP�QQp DGUHVRYDWHOQp S�HV #5��5�� volné místo 3)

0100H - 08CFH 2EODVW SUR KRGQRW\ $87 S�L EURXãHQt 7&+,1 D :[ 4)

0900H - 10CFH 2EODVW SUR KRGQRW\ 7&+ S�L XþHQt 7&+,1 5)

1100H - 113FH - 11FFH %�åQp SURP�QQp� volné místo

1200H - 127FH Stará tabulka korekcí

1300H - 137FH Nová tabulka korekcí

1400H -

1500H -

1600H -

1700H -

1800H - Tabulka pro tabulkové broušení

1900H -

1A00H -

1B00H -

1C00H -

1D00H -

1E00H -

1F00H - 1FB9H

2000H - 27FFH, 2800H - 2FFFH Program 0 a 1

3000H - 37FFH, 3800H - 3FFFH Program 2 a 3

4000H - 47FFH, 4800H - 4FFFH Program 4 a 5 6)

5000H - 57FFH, 5800H - 5FFFH Program 6 a 7

6000H - 67FFH, 6800H - 6FFFH Program 8 a 9

7000H - 707FH, 7080H - 70FFH Data pro programy 0 a 1

7100H - 717FH, 7180H - 71FFH Data pro programy 2 a 3

7200H - 727FH, 7280H - 72FFH Data pro programy 4 a 5

7300H - 737FH, 7380H - 73FFH Data pro programy 6 a 7 7)

7400H - 747FH, 7480H - 74FFH Data pro programy 8 a 9

7500H - 757FH, 7580H - 75FFH Data pro programy A a P

7600H - 767FH, 7680H - 76FFH Data pro program 12 a 13

7700H - 777FH, 7780H - 77FFH 'DWD SUR RURYQiYiQt D PDQXiOQt UHåLP

7800H - 7FFFH Oblast pro backup 8)

8000H - 8078H - 80FFH 'DWD SUR P��HQt ODVHUHP� volné místo

8100H - 81FFH 2EODVW QHQXORYDQi S�L VHWXSX� 9)

8200H - 8FFFH .

9000H - 9FFFH

A000H - AFFFH

B000H - BFFFH 1HSRXåLWi REODVW

C000H - CFFFH

D000H - DFFFH

E000H - EFFFH

F000H - FEFFH

FF00H - FFFFH RAM s GYRMtP S�tVWXSHP 10)

Poznámky:
1)  Prvních 48 hodnot je ukládáno programem ULOZN do oblasti 7000H - 77FFH podle hodnoty

',63/B3*� 3URJUDP 9<%(51 G�Oi WHQWêå S�HVXQ RSDþQêP VP�UHP� 9H VWDUãtFK SURJUDPRYêFK
verzích (S�HG ��������) se ukládalo pouze 32 hodnot.
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2)  .RSLH VWDY$ YVWXSQtFK SRUW$ ���H-4FH� NDåGê ELW VH ]DVRXYi GR EDMWX� GpOND �
� ��� 1D DGUHViFK
(50-6H) je minule zpracovaný stav portu.

3)  3RUW 3� MH S�L LQLFLDOL]DFL QDVWDYHQ QD �� D QLNGH Y FHOpP SURJUDPX VH QHP�Qt� 3URWR MH PRåQp
SRXåtYDW LQVWUXNFH 029; S�HV @R0 nebo R1 pouze v oblasti 0000H aå ��))H. Pro ostatní oblasti se
PXVt SRXåtYDW @DPTR.

4)  2EODVW VH UR]NOiGi RG =$&$87 SR .21$87 D Pi U$]QRX GpONX� 3UR PP VWURM MH ����� SUR SDOFRYp
VWURMH MH ���� D H[LVWXMH Wpå YHU]H V ��� KRGQRWDPL�

5)  Oblast se rozkládá od ZACTCH po KONTCH a má stejnou délku jako oblast pro aut.
6)  3URVWRU SUR XNOiGiQt 7&+,1 D :[ SURJUDP$�
7)  'DWD SURJUDP$ D UHODWLYQtFK RV� 'DWD VH UR]EDOXMt GR REODVWL ��� =GH MVRX XORåHQD YãHFKQD GDWD

SDUDPHWULFNêFK SURJUDP$ $[ D 3[� 7&+,1RYp SURJUDP\ ]GH PDMt XORåHQR SRVWDYHQt UHODWLYQtFK RV�
VRX�DGQLFH Y\VXQXWt P��LGOD� VRX�DGQLFL RV\ = v RNDPåLNX 6$&X� DWG� D YODVWQt SURJUDP MH Y oblasti
��� 3UR XNOiGiQt D YêE�U GDW SURJUDP$ D UHODWLYQtFK RV VH SRXåtYDMt SURJUDP\ 8/2=1 D 9<%(51
z LIB/MEMORY.A51.

8)  7XWR REODVW Y\XåtYDMt SURJUDP\ Y /,%�0(025<�$�� SUR S�HFKRGQp XORåHQt GDW�
9)  =GH MVRX GDWD� NWHUi QHQt YKRGQp S�L VHWXSX S�HSVDW� 1DS�� NRSLH NRQILJXUDþQtFK EDMW$ ]H VpULRYp

((3520� SURP�QQi SUR SRþtWiQt 6$&$ SUR QHSODWLþH�
��� 9ê]QDP MHGQRWOLYêFK EDMW$ Y této oblasti je patrný z tabulky.

Adresa ýWHQt Zápis

FF00H IN0-7 OUT0-7

FF01H IN8-15 -----

FF02H IN16-23 -----

FF03H ----- -----

FF04H Status -----

FF05H ----- -----

FF06H RxBuf TxBuf

FF07H - FF0FH ----- -----

5HJLVWU 6WDWXV REVDKXMH VWDYRYp ELW\ S�HStQDþH IXQNFt D VpULRYpKR NDQiOX�

∗ bit 3-0 SRORKD S�HStQDþH

∗ bit 4 QHSRXåLW

∗ bit 5 RxRdy - pokud je 1, jsou v UHJLVWUX 5[%XI S�LSUDYHQD S�LMDWi GDWD� 3�HþWHQtP UHJLVWUX 5[%XI
se bit vynuluje.

∗ Bit 6 TxBusy - pokud je 1, tak probíhá vysílání. Bit se nahodí po zápisu do TxBuf. Bit se vynuluje,
Då NG\å MH SRVXYQê UHJLVWU SUi]GQê� W]Q� -H XNRQþHQR Y\VtOiQt�

∗ Bit 7 TxRdy - pokud je 1, lze zapsat vysílaná data do registru TxBuf. Po zápisu se bit vynuluje
a SR S�HVXQXWt GDW ] 7[%XI GR SRVXYQpKR UHJLVWUX RS�W QDKRGt�

∗ 6pULRYê NDQiO NURP� VWDYRYêFK ELW$ QDKD]XMH S�HUXãRYDFt YêVWXS S�LSRMHQê QD ,17� SURFHVRUX�
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9.2 5R]ORåHQt SURJUDP$�

9.2.1 5R]ORåHQt SURJUDP$ XUþHQR Y EPROM.
3UR XUþHQt UR]ORåHQt SURJUDP$ � Då � VORXåt SRGSURJUDP 7<3B352*5$08� 7HQWR SURJUDP MH XPtVW�Q

v HLPG.A51 a v Q�P REVDåHQi WDEXOND XUþXMH� NWHUê SURJUDP MH SUR GDQp þtVOR SURJUDPX ]YROHQ� 3URJUDP
7<3B352*5$08 QHPi åiGQê YVWXSQt SDUDPHWU D MHKR YêVWXSHP MH REVDK $FF� -HGQRWOLYp ELW\ Y Acc mají
následovný význam :

= 0 = 1

Acc.0 zápichové broušení podélné broušení

Acc.1 TCHIN

Acc.2 broušení Px

Acc.3 broušení Ax

Acc.4 HGLWDFH NRPHQWi�H ]DNi]iQD HGLWDFH NRPHQWi�H SRYROHQD

Acc.5 postupný zápich zakázán SRVWXSQê ]iSLFK PRåQê

Acc.6 broušení Wx

Acc.7 QHY\XåLWR QHY\XåLWR

Tabulka 15 � Yê]QDP ELW$ W\SX SURJUDPX�

Pokud je v WDEXOFH QDVWDYHQR� åH Q�NWHUê ] SURJUDP$ MH 3[� &[ QHER :[ MH SRXåLW� SDN PXVt EêW
SRYROHQ SDW�LþQê SRGPtQ�Qê S�HNODG� 7R ]QDPHQi� åH %PX, %CCC a %Wx nesmí být nulové. Na nulu se
nastavují jen v S�tSDG�� åH SDW�LþQê W\S SURJUDPX QHQt Y\åDGRYiQ D WtPWR NURNHP VH RPH]t YHOLNRVW
programu.

1DS�� WDEXOND SUR SURJUDP V UR]ORåHQtP SURJUDP$ ���3����$��: Y\SDGi WDNWR �

TABPROG: DB 32H ; zápichový TCHIN s postupným zápichem
DB 12H ; zápichový TCHIN
DB 12H ; zápichový TCHIN
DB 04H ; zápichový Px
DB 04H ; zápichový Px
DB 13H ; podélný TCHIN
DB 13H ; podélný TCHIN
DB 09H ; podélný Ax
DB 09H ; podélný Ax
DB 41H ; podélný Wx

Tabulka 16 � UR]ORåHQt SURJUDP$�

1D ]DþiWHN ]GURMRYpKR VRXERUX VH UXþQ� GRSLVXMH ]NUiFHQê SRSLV UR]G�OHQt SURJUDP$� 3UR WHQWR SRSLV
SODWt� åH ]iSLFKRYp D SRGpOQp EURXãHQt MH RGG�OHQR ORPtWNHP� D åH SURJUDP\ W\SX 7&+,1 VH XGiYDMt SRX]H
þtVOHP� 1DS�� ]iSLV ������� ]QDþt� åH YãHFKQ\ SURJUDP\ MVRX 7&+,1 D åH SUR SRGpOQp EURXãHQt H[LVWXMt W�L
W\S\ SURJUDP$� NWHUp VH RG VHEH OLãt QDS�tNODG YHOLNRVWt :63�

9.2.2 5R]ORåHQt SURJUDP$ YROLWHOQp Y SEEPROM.
V NY�WQX ���� E\O Y\YLQXW QRYê V\VWpP SUR XUþRYiQt UR]ORåHQt SURJUDP$� 3RGPtQ�QêP S�HNODGHP

�52=/ � MH ]DFKRYiQ S$YRGQt V\VWpP SRSVDQê Y kapitole 9.2.1� 3RGPtQ�QêP S�HNODGHP �52=/ � VH
S�HMGH QD QRYê V\VWpP� YH NWHUpP MH UR]ORåHQt SURJUDP$ XUþHQR Y SEEPROM.

9�WãLQD SURJUDP$ SUR QRYp UR]ORåHQt MH XORåHQD Y souboUX 52=/�$��� 7HQWR VRXERU VH QHSRXåtYi
NG\å �52=/ �� 9 tomto souboru jsou tyto programy:

• 7<3B352*5$08 � QiKUDGD VWHMQpKR SRGSURJUDPX XPtVW�QpKR Y +/3*�$��� 0tVWR S$YRGQt
tabulky TABPROG v (3520 SRXåtYi WDEXONX 7$%352* Y XRAM.
• ',6B52=/ � SURJUDP ]REUD]XMtFt SDUDPHWU D UR]ORåHQt SURJUDP$ QD GLVSOHML�

• ,1,B52=/ � SURJUDP SUR LQLFLDOL]DFL UR]ORåHQt SURJUDP$ Y SEEPROM.
• 5.B52=/ � SURJUDP SUR ]P�QX W\SX SURJUDPX� 9ROi VH S�L REVOX]H UXþQtKR NROHþND�

3RX]H þiVW ,1,352* MH XPtVW�QD Y INI.A51 a inicializuje tabuONX UR]ORåHQt SURJUDP$ SRGOH 6((3520�
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9.3 ,QLFLDOL]DFH SURFHVRU$�

3URFHVRU ��&��� W]Y GROQt RYOiGi UHVHW SURFHVRUX ��&��� W]Y� KRUQtKR� 3R S�LSRMHQt QDSiMHQt VH MDNR
SUYQt UR]HEtKi SURJUDP GROQtKR SURFHVRUX� D KRUQt SURFHVRU MH GUåHQ Y resetu portem. Po provedení
Q�NWHUêFK QH]E\WQêFK LQVWUXNFt XNRQþt GROQt SURFHVRU UHVHW QDVWDYHQtP SRUWX GR � D þHNi QD RGH]YX�

Horní procesor odpoví po sériové lince zprávou OK, nebo zprávou chyba kontrolní sumy. Pokud zpráva
QHS�LMGH GR þDVRYpKR OLPLWX KOiVt VH (UURU �D �� LQLFLDOL]DFH 60&� 3RNXG VH S�LMPH ]SUiYD R FK\EQp NRQWUROQt
VXP� ]REUD]t VH (UURU � &+.680 60&�

'ROQt SURFHVRU SRNUDþXMH Y\VOiQtP NRQILJXUDþQtKR EDMWX � ]H VpULRYp ((3520 � GR KRUQtKR SURFHVRUX�
+RUQt SURFHVRU SR S�tMPX NRQILJXUDþQt ]SUiY\ QDVWDYt YQLW�Qt SURP�QQp D ]NRQILJXUXMH ;/,1;� 3RWRP

kontroluje nastavení jumperu pro zablokování kontroly pohybu krokového motoru. Pokud je jumper propojen
D KOtGiQt MH ]DEORNRYiQR� SDN VH Q�NROLNUiW Y\VtOi ]SUiYD ÄEORNRYiQt KOtGiQt FK\E\ ;³� 7DWR ]SUiYD Y\YROi QD
displeji nápis Error 0. Pokud jumper není propojen, nebo po odvysílání zpráv „blokování hlídání chyby X“,
odešle zprávu OK.

Pokud nedojde v þDVRYpP OLPLWX åiGQi ]SUiYD RG KRUQtKR SURFHVRUX KOiVt VH (UURU �E �� Inicializace
SMC.

9.4 Kompenzace po orovnání.
%�KHP EURXãHQt XEêYi EURXVtFt NRWRXþ D GHIRUPXMH VH MHKR WYDU� 7tP MDN XEêYi NRWRXþ ]DþtQi

QHVRXKODVLW SRORKD DEVROXWQt RV\ VH VNXWHþQRX SRORKRX D REUREHN ]$VWiYi Y�Wãt QHå XND]XMH GLVSOHM�
2URYQiQtP VH XSUDYt WYDU EURXVtFt SORFK\ D NRPSHQ]DFt SR RURYQiQt VH RSUDYt VNXWHþQi SRORKD DEVROXWQt
RV\� 3R RURYQiQt VH QHO]H YUiWLW S�tPR QD VWHMQRX VRX�DGQLFL SURWRåH E\ VH ]DMHOR S�LOLå GR PDWHULiOX� $E\ VH
této situaci zabránilo je v Q�NWHUêFK SURJUDPRYêFK YHU]tFK NRQVWDQWD -,6..�

.RPSHQ]DFH SR RURYQiQt VH SURYiGt SRVXQXWtP DEVROXWQt RV\ ;$%6� 3�L URYLQQpP RURYQiQt VWDþt VWLVN
WO� 5(6� S�L WYDURYpP RURYQiQt VH PXVt VWLVNQRX VRXþDVQ� WO� ,1& D 5(6�

9.5 Sériová EEPROM.
6RXþDVQp SURJUDPRYp Y\EDYHQt REVOXK\ VpULRYp ((3520 MH ]DORåHQR QD MHGQRGXFKpP SULQFLSX�

Obsah v VpULRYp SDP�WL MH VWiOH ]REUD]RYiQ D ]P�Q\ MVRX SURYiG�Q\ RNDPåLW��
3URWRåH WDNRYêWR SRVWXS S�LOLå ]DW�åXMH VpULRYRX ((3520 D VQLåXMH MHMt åLYRWQRVW� MH QXWQp WHQWR Sostup

S�HG�ODW�
1RYp SURJUDPRYp Y\EDYHQt E\ P�OR ]DSLVRYDW GR ((3520 WDN� DE\ ]iSLV\ GR ((3520 QHE\O\ WDN

þDVWp� 7R ]QDPHQi� åH ]iSLV VH EXGH SURYiG�W Då SR XUþLWp GRE� QHER S�L S�HFKRGX QD HGLWDFL MLQp KRGQRW\�
Data jsou v VpULRYp ((3520 ]DEH]SHþHQD NRQWUROQt VXPRX� .RQWUROQt VXPD VH NRQWUROXMH SRX]H

v SROR]H S�HG ]DGiYiQtP KHVOD� =iSLV NRQWUROQt VXP\ VH SURYiGt Då S�L VNRQþHQt HGLWDFH� 3RNXG VH ]MLVWt
chyba kontrolní sumy data s ((3520 VH L QDGiOH SRYDåXMt ]D SODWQi D SRX]H QD GLVSOHML MH ]Rbrazen nápis
ERROR32.

=P�Q�Qp D GRSOQ�Qp SURJUDP\ EXGRX XPtVW�Q\ SDWUQ� Y souborech SEESMY.A51 a SEERK.A51.
V souborech SEEP520�$��� 6((,1,�$�� D 6((5(6�$�� VH åiGQp ]P�Q\ QHS�HGSRNOiGDMt�

9.5.1 ýOHQ�Qt SURJUDP$�
3URJUDP\ SUR SUiFL VH VpULRYRX ((3520 MVRX XPtVW�Q\ Y VDPRVWDWQpP DGUHVi�L 6((� 9 tomto adreVi�L
jsou tyto soubory :
SEEPROM.A51- obsahuje drivery pro EEPROM, viz kapitola 9.5.2.
SEEDIS.A51 � REVOXKD GLVSOHMH S�L SUiFL V parametry.
SEERK.A51 � REVOXKD UXþQtKR NROHþND S�L SUiFL V parametry.
SEEINI.A51 � NRQWUROD REVDKX VpULRYp ((3520 D MHMt S�tSDGQi LQLFLDOL]DFH�
SEESMY.A51 � REVOXKD NOLGRYp VP\þN\ S�i práci s parametry.
SEERES.A51 � REVOXKD WO� 5(6 SUR QXORYiQt ~GDM$ YL] NDSLWROD�

9.5.2 Drivery pro EEPROM.
3URJUDP\� NWHUp MVRX XUþHQ\ SRX]H SUR RYOiGiQt VpULRYp ((3520 �GULYHU\� MVRX XPtVW�Q\

v souboru SEEPROM.A51. V WRPWR VRXERUX VH QDFKi]t GHY�W SURJUDP$ SUo práci s jedno, dvou a
W�tEDMWRYêPL ~GDML Y sériové EEPROM:
• READ_SEE_1 SURJUDP SUR S�HþWHQt MHGQRKR EDMWX ]H VpULRYp ((3520� $GUHVD VH ]DGiYi GR

ACC a v $&& VH WDNp YUDFt YêVOHGHN þWHQt
• READ_SEE_2 SURJUDP SUR S�HþWHQt GYRX EDMW$ ]H VpULRYp ((3520� $GUHVD se zadává do
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$&& D YêVOHGHN MH YUDFHQ YH W�HFK EDMWHFK SURP�QQp 23(5$1'� 23(5$1' � D 23(5$1'�� D
23(5$1'�� MVRX S�HþWHQi GDWD�

• READ_SEE_3 SURJUDP SUR S�HþWHQt W�t EDMW$ ]H VpULRYp ((3520� $GUHVD VH ]DGiYi GR $&& D
YêVOHGHN VH YUDFt YH W�HFK EDMWHFK SURP�QQp 23(5$1'�

♦ WRITE_SEE_1 program pro zápis jednoho bajtu do sériové EEPROM. Adresa se zadává do
ACC a zapisovaný bajt do registru R1.

♦ WRITE_SEE_2 SURJUDP SUR ]iSLV GYRX EDMW$ GR VpULRYp ((3520� $GUHVD VH ]DGiYi GR $&&
a zapisované bajty do OPERAND+1 a OPERAND+2.

♦ WRITE_SEE_3 SURJUDP SUR ]iSLV W�t EDMW$ GR VpULRYp ((3520� $GUHVD VH ]DGiYi GR $&& D
]DSLVRYDQp EDMW\ GR W�tEDMWRYp SURP�QQp 23(5$1'�

♦ WRITE_SEE_31 SURJUDP SUR ]iSLV W�t EDMW$ GR VpULRYp ((3520� $GUHVD VH ]DGiYi GR $&& D
]DSLVRYDQp EDMW\ GR W�tEDMWRYp SURP�QQp 23(5$1'�� 3RXåLWR SRX]H YH YHU]L .����� SURWRåH
SURP�QQRX 23(5$1' QHO]H SRXåtYDW S�L S�HUXãHQt�

∗ NULUJ_SEE_1 S�HþWH MHGHQ EDMW ]H VpULRYp ((3520 D SRNXG QHQt QXORYê Y\QXOXMH MHM� $dresa
se zadává do ACC.

∗ NULUJ_SEE_2 S�HþWH GYD EDMW\ ]H VpULRYp ((35OM a pokud nejsou nulové vynuluje je. Adresa
se zadává do ACC.

∗ NULUJ_SEE_3 S�HþWH W�L EDMW\ ]H VpULRYp ((3520 D SRNXG QHMVRX QXORYp Y\QXOXMH MH� $GUesa
se zadává do ACC.

• V_SUMA_1 Y\SRþWH NRQWUROQt VXPX ] SUYQtFK �� EDMW$ D ]DStãH ML��
• K_SUMA_1 zkontroluje kontrolní sumu z SUYQtFK �� EDMW$�

9.5.3 Sériová EEPROM firmy ATMEL.
%�KHP URNX ���� VH REMHYLO\ SRWtåH VH VpULRYRX ((3520� 3RWtåH E\O\ ]S$VREHQ\ RGOLãQRVWt DOJRULWPX

SUR þWHQt D ]iSLV GR ((3520� 3DP�WL ILUP\ $70(/ Y\åDGXMt S�L NDåGpP ]iSLVX L þWHQt ]iSLV DGUHV\� 8
W�FKWR SDP�Wt QHH[LVWXMH DXWRPDWLFNi LQNUHPHQWDFH DGUHV\ XYQLW� REYRGX WDN� MDN MH E�åQi X MLQêFK YêUREF$�

K FK\E� GRFKi]HOR S�L SUiFL V YtFH�EDMWRYêPL SURP�QQêPL D S�L YêSRþWX NRQWUROQt VXP\� -HGQREDMWRYp
RSHUDFH E\O\ EH] FK\E� 3URWR E\O\ S�HG�OiQ\ DOJRULWP\ SUR YtFH�EDMWRYp RSHUDFH WDN� åH WR QHMVRX VDPRVWDWQp
SURFHGXU\� DOH SRX]H RSDNRYDQp YROiQt MHGQREDMWRYp SURFHGXU\� 7DWR ~SUDYD MH NRPSDWLELOQt VP�UHP ]S�W�
IXQJXMH VH YãHPL W\S\ SDP�Wt D MHMt NyG MH GRNRQFH NUDWãt�

9.5.4 Zapojení sériové EEPROM.
V souboUX '()�$�� MVRX GHILQRYiQ\ V\PEROLFNp DGUHV\ SRUW$� NWHUêPL VH RYOiGi VpULRYp ((3520� -VRX
to :
• CSN_SEE - negovaný chip select obvodu
• CLK_SEE - hodiny obvodu
• DI_SEE � GDWD VH VP�UX GR ((3520
• DO_SEE � GDWD þWHQi ] ((3520
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10. 1�NWHUp YODVWQRVWL SURJUDPX�

10.1 Absolutní osy.
V V\VWpPX MVRX GY� DEVROXWQt RV\� 1D GLVSOHML MVRX W\WR RV\ R]QDþHQ\ $ D 9� 2VD $ MH SUR E�åQp

broušení osa V SUR YQLW�Qt EURXãHQt� 2 WRP NWHUi ] W�FKWR RV MH ]REUD]RYiQD VH UR]KRGXMH SRGOH YVWXSX� QDS�
SRGOH ,1��� 7HQWR YVWXS MH NRStURYiQ GR ELWRYp SURP�QQp 91,75, D SRGOH MHMt KRGQRW\ VH SUDFXMH EX� V osou
R]QDþHQRX MDNR ;$%6 QHER 9$%6�

+RGQRWD DEVROXWQt RV\ VH PXVt UXþQ� QDVWDYLW SR REURXãHQt P��tFtKR NXVX� $EVROXWQt RV\ VH QDVWDYXMt
v SROR]H UXþQt EURXãHQt RWiþHQtP 5. S�L VWLVNQXWpP WO� ,1&� -H PRåQp SRXåtW WO� ��[� NWHUp ]GH Pi Yê]QDP
100x. Pokud je povoleno generování prodlev stolu v úvratích, nelze nastavovat absolutní osy v úvratích.
$EVROXWQt RV\ VH Y\XåtYDMt SUR YêSRþHW NRPHQWi�H S�L XþHQt 7&+,1� 3RGOH DEVROXWQtFK RV VH �tGt
SDUDPHWULFNp EURXãHQt� 3URWR QHO]H SURJUDP XUþHQê SUR YQLW�Qt EURXãHQt SRXåtYDW SUR YQ�Mãt EURXãHQt D
naopak.

0RåQRVW SRXåtYDW DEVROXWQt RVX SUR YQLW�Qt EURXãHQt VH QDVWDYXMH SRGPtQ�QêP S�HNODGHP
s SURP�QQRX %VOSA.

10.2 =DP\NiQt UXþQtKR NROHþND�

3RPRFt SRGPtQ�QpKR S�HNODGX V SURP�QQRX %ZAK  MH PRåQp SRYROLW ]DEORNRYDW WYR�HQt QRYêFK
SURJUDP$ D P�Q�Qt VWDUêFK SURJUDP$ SRPRFt YVWXSX LQ��� 7DWR YODVWQRVW VH Y\XåLMH WDP� NGH VH VWURMHP
SUDFXMH QH]QDOi RVRED� NWHUp QHQt SRYROHQR SURJUDP P�QLW� .G\å QD YVWXSX LQ�� MH QDS�Wt MH EORNRYiQt
DNWLYQt D NG\å VH REVOXKD SRNXVt GR SURJUDPX ]DViKQRXW REMHYt VH WH[W þ� ��� ÄQHQt SRYROHQR³�

10.3 Kontrola pohybu KM balluffem.
3RK\E .0 MH NRQWURORYiQ �tGtFtP V\VWpPHP� 8 VWDQGDUGQtFK .5 VH SRK\E NRQWUROXMH SRPRFt HQNRGpUX�

3�L RSUDYiFK VWDUãtFK VWURM$ VH þDVWR SRXåtYi NRQWUROD SRPRFt VQtPDþH EDOOXII� 3UR WHQWR S�tSDG MH QXWQp
systém konfigurovat jinak.

• 9VWXS RG HQNRGpUX .0 ]$VWDQH QHREVD]HQê�

• 0tVWR VWDQGDUGQtKR SURJUDPX 60&��� VH SRXåLMH SURJUDP� NWHUê QHY\KRGQRFXMH HQNRGpU QDS��
SMC 610a ( viz. Tabulka 4, programy pro SMC. ).

• 6LJQiO RG EDIIXIIX VH ]DYHGH GR YVWXSX LQ� �LQ��� R]QDþRYDQpKR MDNR ..0�

• 6LJQiOHP LQ� �LQ��� R]QDþRYDQêP MDNR 9.0 O]H NRQWUROX Y\SQRXW�

• 3RXåtW SURJUDP V SRGPtQ�QêP S�HNODGHP %ENKOD=1 pro vstupy 5 a 6 nebo pro %ENKOD=2 pro
vstupy 22 a 20.

• 'R SURMHNWX SURJUDPX VH PXVt ]DKUQRXW VRXERU (1&2'(5�$��� 3RNXG VH YãDN QHSRXåtYi WRKRWR
]S$VREX NRQWURO\ SRK\EX .0 SDN MH YKRGQp VRXERU (1&2'(5�$�� Y\�DGLW ] projektu, aby se
XãHW�LOR PtVWR Y SURJUDPRYp SDP�Wi.

.RQILJXUDFH NRQWURO\ SRK\EX .0 EDOOXIIHP VH NRQILJXUXMH SRX]H SRGPtQ�QêP S�HNODGHP D QHQt
]D]QDPHQiQD YH VLJQDWX�H�

10.4 2GMtåG�Qt SRX]H X NRQtND�

3UDFRYQt F\NOXV P$åH NRQþLW Y OHYp L SUDYp ~YUDWL� 3RNXG VH ]YROt SRGPtQ�Qê S�HNODG %U_KONIKA<>0,
SDN VH SUDFRYQt F\NOXV YåG\ XNRQþt Y pravé úvrati, tj. u koníka,

 V UHåLPHFK $� .�.� $[ D :[ MH Y S�tSDG�� åH E\ F\NOXV P�O NRQþLW Y OHYp ~YUDWL YNOiGiQ GDOãt S�tGDYQê
SUDFRYQt S�HMH]G VWROX� %�KHP WRKRWR S�HMH]GX MH QD GLVSOHML Y GUXKp �iGFH ]REUD]RYiQD �DGD ãLSHN Ä ← ← ←
← ← ←³� NWHUi VLJQDOL]XMH WHQWR S�tGDYQê S�HMH]G VWROX� 9 W�FKWR UHåLPHFK VH SRXåtYi VWDY ) SUiY� SUR WXWR
S�tOHåLWRVW�

V UHåLPX SRGpOQê 7&+,1 MH RGMtåG�Qt X NRQtND ]DUXþHQR YåG\� EH] RKOHGX QD SRGPtQ�Qê S�HNODG
%U_KONIKA� 3�LGDQê S�HMH]G VWROX QHQt QLMDN VLJQDOL]RYDQê�

10.5 =DVWDYHQt VWROX S�L ]iSLFKX�

3�L ]iSLFKRYpP EURXãHQt VL REVOXKD Y\StQi SRK\E VWROX Y\StQDþHP QD SDQHOX� 3RNXG MH WR SRåDGRYiQR�
SDN O]H SRK\E VWROX E�KHP ]iSLFKRYpKR EURXãHQt ]DNi]DW �tGtFtP V\VWpPHP�

3�L SRGPtQ�QpP S�HNODGX ZAPICH_STOJI�!� QHO]H E�KHP SUDFRYQtKR F\NOX VSXVWLW SRK\E VWROX�
QHER" MH EORNRYiQ VLJQiOHP QD YêVWXSX 287�� 7DWR PRåQRVW QHEUiQt WRPX� DE\ PRKO SUREtKDW SRVWXSQê
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zápich.

10.6 Meziorovnání.
0H]LRURYQiYiQt MH RURYQiYiQt E�KHP EURXVtFtKR F\NOX� D SURJUDP MHM UR]SR]Qi SRGOH WRKR� åH S�L

S�HSQXWt GR ',$ MH QHQXORYp $87B67$9� 9 WRPWR RNDPåLNX VH QDVWDYt ELWRYi SURP�QQi 0(=,2529� GR
W�tEDMWRYp SURP�QQp 35(5B',$ VH XORåt VWiYDMtFt SRORKD RV\ ; D RGMHGH VH K\GUDXOLFN\ GR]DGX� .G\å MH
QDVWDYHQi SURP�QQi 0(=,2529 ]REUD]XMH VH QD GLVSOHML KY�]GLþND� 6WROHP VH S�HMHGH QD RURYQiYDþ�
REY\NOêP ]S$VREHP VH RURYQi D VWROHP VH S�HMHGH ]S�W GR S$YRGQt SRORK\ VWROX SUR EURXãHQt� 2S�W VH
QDVWDUWXMH DXWRPDWLFNê F\NOXV� %�KHP F\NOX VH NRQWUROXMH� ]GD MLå E\OD GRVDåHQD SRORKD ]D]QDPHQDQi
v SURP�Qné PRER_DIA. Tato kontrola se provádí podprogramem KONEC_MEZIOROVNANI, který po
GRVDåHQt WpWR SRORK\ ]UXãt XU\FKOHQt D Y\QXOXMH SURP�QQRX 0(=,2529�

3�L XþHQt SURJUDPX 7&+,1 MH VLWXDFH REGREQi V WtP UR]GtOHP� åH VWDY MH ]D]QDPHQiYiQ YH
7&+B67$9� MHGQREDMWRYi SURP�QQi VH MPHQXMH 02529 � W�tEDMWRYi 35(5B',$ D MVRX ]GH S�LGiQ\ VWDY\
D,E a F.

10.7 0��HQt E�KHP EURXãHQt�

%URXãHQt O]H NG\NROLY E�KHP F\NOX SR]DVWDYLW D REUREHN ]P��LW� 7XWR þLQQRVW O]H UR]G�OLW GR Q�NROLND
fází:

1. 9\SQXWtP S�HStQDþH QD SDQHOX VH ]UXãt VLJQiO 32% QD YVWXSX� 7tPWR RNDPåLNHP �tGtFt V\VWpP
]DVWDYt S�tVXY Y RVH ; D þHNi� 1D SUYQt �iGFH GLVSOHMH VH UR]VYtWt QiSLV Ä:$,7³�

2. Signálem páka  vzad RGMHGH K\GUDXOLFNp S�HVWDYHQt GR ]DGQt SRORK\� �tGtFt V\VWpP QHJHQHUXMH
.$&� SURWRåH VLJQiO SiND Y]DG �8$&� S�LãHO Y RNDPåLNX� NG\ 32% E\O Y\SQXWê� 0tVWR WRKR QDVWDYt
ELWRYRX SURP�QQRX 32%8$&�

∗ 3RNXG E\ VH Q\Qt RSDNRYDO VLJQiO 8$& �tGtFt V\VWpP E\ EURXãHQt XNRQþLO� RGMHO GR :63 D 32%$8&
by se vynuloval.

3. 1\Qt REVOXKD P$åHP��LW REUREHN� QHER" U\FKOp S�HVWDYHQt MH Y ]DGQt SROR]H D S�tVXQ MH ]DVWDYHQ�
4. 3URWRåH YVWXSQt VLJQiO 32% MH SRGPtQ�Q WtP� åH U\FKOp S�HVWDYHQt MH Y S�HGQt SROR]H� WDN DQL ]DSQXWt

S�HStQDþH QD SDQHOX QHXPRåQt SURYiG�Qt S�tVXYX Y zadní poloze.
5. 3R VNRQþHQt P��HQt REVOXKD YH]PH ]D SiNX YS�HG� +\GUDXOLFNp S�HVWDYHQt S�LMHGH GR S�HGQt

polohy. =DSQXWtP S�HStQDþH QD SDQHOX EXGH EURXãHQt SRNUDþRYDW� 3�L REQRYHQt VLJQiOX 32% VH
QXOXMH SURP�QQi 32%8$&�

10.8 �t]HQt RWiþHN EUXVQpKR NRWRXþH�

3RPRFt DQDORJRYpKR YêVWXSX O]H �tGLFtP V\VWpPHP RYOiGDW RWiþN\ EUXVQpKR NRWRXþH�
3UR WHQWR ~þHO MVRX Y SURJUDPX Y\XåtYiQ\ W\WR SURP�QQp�

• O_SPEED - MHGQREDMWRYi SURP�QQi REVDKXMtFt U\FKORVW NRWRXþH

• KOTOUC - W�tEDMWRYi SURP�QQi REVDKXMtFt DNWXiOQt SU$P�U EUXVQpKR NRWRXþH� =PHQãXMH VH
S�L NDåGpP RURYQiQt�

• SMERNICE - W�tEDMWRYi SURP�QQi REVDKXMtFt VP�UQLFL S�tPN\

• POSUN - W�tEDMWRYi SURP�QQi REVDKXMtFt SRVXQ S�tPN\
V programu jsou také definovány tyto konstanty
v souboru SEERK.A51:
• 0,1B0,1B.27B�� 0,1B0,1B.27B�� 0,1B0,1B.27B� � PLQLPiOQt PLQLPiOQt SU$P�U

EUXVQpKR NRWRXþH � ��� ��0µm )
• 0,1B0$;B.27B�� 0,1B0$;B.27B�� 0,1B0$;B.27B� � PLQLPiOQt PD[LPiOQt SU$P�U

EUXVQpKR NRWRXþH � ��� ���µm )
• 0$;B0,1B.27B�� 0$;B0,1B.27B�� 0$;B0,1B.27B� � PD[LPiOQt PLQLPiOQt SU$P�U

EUXVQpKR NRWRXþH � ��� ���µm )
• 0$;B0$;B.27B�� 0$;B0$;B.27B�� 0$;B0$;B.27B� � PD[LPiOQt PD[LPiOQt SU$P�U

EUXVQpKR NRWRXþH � ��� ���µm )
v souboru KONFIG.A51:
• MIN_O_SPEED - minimální obvodová rychlost  ( 20 m/sec)
• MAX_O_SPEED - maximální obvodová rychlost ( 45 m/sec)
3�L ]DSQXWt V\VWpPX VH S�L LQLFLDOL]DFL SRGSURJUDPHP ,1,B9<32&(7B.2728&( ] max. a min.
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SU$P�UX D ] PD[� D PLQ� REYRGRYp U\FKORVWL Y\SRþtWi URYQLFH S�tPN\ XUþHQi VP�UQLFt D SRVXQHP� 9ãHFKQ\
W�L SU$P�U\ NRWRXþH WM� PD[LPiOQt PLQLPiOQt D VNXWHþQê VH SRþtWDMt ���NUiW PHQãt� WR ]QDPHQi� åH QHMQLåãt
EDMW ] W�tEDMWRYpKR þtVOD VH ]DKRGt�

3�L YêP�Q� NRWRXþH VH QDVWDYXMH PD[LPiOQt SU$P�U .2728& �]MLãW�Qê ]H VpULRYp ((3520� D
PLQLPiOQt U\FKORVW 2B63((' �KRGQRWD 0,1B2B63(('�� 9êP�QX NRWRXþH V\VWpP ]MLã"XMH � YL] NDSLWROD 5.4.4
strana 11 ):

♦ GRWD]HP S�L ]DSQXWt

♦ ze signálu in7=0
♦ ze signálu in7=1
 

10.9 Broušení gumy.
%URXãHQt JXP\ MH FKDUDNWHUL]RYiQR Q�NROLND SRGPtQ�QêPL SDUDPHWU\�

∗ *80$ � ]DStQi EURXãHQt JXP\ SUR 7&+,1RYp SURJUDP\ D XUþXMH UR]P�U .�. S�tGDYNX Y úvratích.
∗ *80$B.25 � XUþXMH UR]P�U YH NWHUpP MVRX ]DGiYiQ\ D SURYiG�Q\ NRUHNFH� 3UR �*80$B.25 �
se korekce provádí v jednotkách µm, pro %GUMA_KOR=1 se korekce provádí v desítkách µm.
∗ $��; � SRYRORYiQt WODþtWND ��[ SUR UHåLP $� 3UR �$��; � MH ��[ VWiOH Y\SQXWp� SUR �$��; � O]H
��[ S�HStQDW SRPRFt WODþtWND D SUR �$��; � MH ��; Y UHåLPX $ VWiOH ]DSQXWp D QHO]H MH Y\SQRXW
WODþtWNHP�
7&+,1RYp SURJUDP\ PDMt U$]Qp UR]G�OHQt YHOLNRVWL NURN$ SUR MHGQRWOLYp SURJUDP\� ýDVWp UR]G�OHQt

uvádí následující Tabulka 17� 7RWR UR]G�OHQt MH QXWQp GHILQRYDW Y tabulce TABKROK v podprogramu
*80$B.52.� 7DNp YH :63�$�� VH PXVt QDVWDYLW UR]ORåHQt YHOLNRVWL :63�

þtVOR SURJUDPX typ programu krok WSP

0 zápich 1 2000
� Då � podél 1 2000
� Då � podél 15 5000
� Då � podél 30 10000

Tabulka 17, broušení gumy.

10.10 8U\FKOHQL VWROX SR ]iSRUQpP S�LGiQt�

3�L SRGpOQpP EURXãHQt O]H S�LGiYDW Y ~YUDWtFK VP�UHP GR NXVX L VP�UHP RG NXVX� 3R S�LGiQt VP�UHP
RG NXVX VH YODVWQ� VWROHP SRX]H S�HMtåGt D MH PRåQp WHQWR S�HMH]G VWROX SURYpVW Y�Wãt U\FKORVWt� 3UR WHQWR
~þHO E\O Y OHGQX ���� Y\WYR�HQ SRGPtQ�Qê S�HNODG �85<=$3� 7DWR IXQNFH MH UHDOL]RYiQD SRPRFt S�LGDQp
SURP�QQp Y ;5$0 QD]YDQp 85<B=� NWHUi MH RYOiGiQD EX� SRPRFt SRGSURJUDPX 85<&+/(1,B672/8
(def. v PPR2.A51) nHER S�tPR� 3RNXG S�L EURXãHQt :[� $ QHER SRGpOQpP 7&+ VH Y ~YUDWL SURYiGt S�LGiQt RG
NXVX MH WDWR SURP�QQi QDVWDYHQD GR � MLQDN MH Y úvratích nulována.

2 WRP� QD NWHUê YêVWXS MH SURP�QQi S�HQHVHQD� VH UR]KRGXMH MLQêP SRGPtQ�QêP S�HNODGHP� 3UR
S�HQHVHQt QD YêVWXS 287� SODWt SRGPtQ�Qê S�HNODG �287� �� SUR YêVWXS QD 287� SODWt �287� ��

3RSUYp E\OD WDWR PRåQRVW SRXåLWD Y programech 5.61_GUM a 5.62.

10.11 Hydraulické orovnání.
3RPRFt SRGPtQ�QpKR S�HNODGX ��%$&.2 �� � QHER �� O]H ]DSQRXW SURJUDP SUR VSROXSUiFL

s hydrauOLFNêP RURYQiYDþHP� 1D VLJQiO ]D YVWXSX ,1� VH R $%,�.$8' SRSRMHGH NURNRYêP PRWRUHP YS�HG D
R .$8' VH SRVXQH GLVSOHM� %�KHP WpWR þLQQRVWL VH ]REUD]XMH QD GLVSOHML $%,�

9H YêYRMRYpP GLDJUDPX $%,B.$8'B%$&.�HGJ MH ]Qi]RUQ�QR SRXåLWt SURP�QQp $%,B.$8'B%$&.�
pomocí které se nastavují a zobrazují ABI, KAUD a BACK.

Ve verzi s SRþtWiQtP SRþWX Y\MLVN�HQt ��%$&.2 � QHER �� VH Y SURP�QQp 1;' SRþtWDMt RURYQiQt D SR
GRVDåHQt S�HGQDVWDYHQp KRGQRW\ VH Y\JHQHUXMH LPSXOV QD YêVWXSX 287�� 1;' VH WDNp QXOXMH S�L NDåGpP
SACu.

%BACKO BACKOFF ABI, KAUD NXD

0 vše vypnuto

1 ano ne ne

2 ne ano ne

3 ne ano ano
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4 ano ano ano

Tabulka 18 � SRGPtQ�Qê S�HNODG RURYQiYDþH
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10.12 3�HStQiQt SURJUDPX SRGOH SRORK\ VWROX�

3�HStQiQt SURJUDP$ SRGOH SRORK\ VWROX �GiOH MHQ 3333� MH PRåQp SUR YãHFKQ\ W\S\ SURJUDP$ � - 9.
Programy mohou být zápichové i podélné, teachinové i parametrické. Pro broušení typu Wx však tato funkce
GRVXG QHE\OD SRåDGRYiQD D QHQt LPSOHPHQWRYiQD�

.H NDåGpPX SURJUDPX MH S�L�D]HQD KRGQRWD VRX�DGQLFH RV\ = tak zvaný S�HStQDFt ERG v MHKRå RNROt
dochází k S�HStQiQt SURJUDPX�

3RGPtQ�QêP S�HNODGHP MH PRåQp XUþLW� ]GD O]H SURJUDP SRXåtYDW L MLQGH QHå Y RNROt S�HStQDFtKR ERGX�
9HOLNRVW WRKRWR RNROt MH XUþHQD W�tEDMWRYRX NRQVWDQWRX 2%/$67B352* D MH QDVWDYHQD QD ��PP�

6DPRWQp S�HStQiQt SURJUDPX QDVWiYi Y ãLUãtP RNROt S�HStQDFtKR ERGX� NWHUp MH XUþHQR W�tEDMWRYRX
NRQVWDQWRX 2%/$67B2.2/ D MH QDVWDYHQR QD ��PP� 3RNXG VH VW$O QDFKi]t Y WRPWR RNROt P�Qt VH
]QDPpQNR W\SX SURJUDPX � QD  � � QHER ! SRGOH SRORK\ VWROX Y]KOHGHP NH S�HStQDFtPX ERGX�

=DGiYiQt S�HStQDFtKR ERGX MH ]FHOD RGOLãQp X SURJUDP$ WHDFKLQ D X SDUDPHWULFNêFK SURJUDP$� 3UR
parametrické programy je popsáno v následující kapitole  a pro teachinové v kapitole 10.12.2.

10.12.1 Ovládání PPPP pro parametrické broušení.
V SROR]H 7&+ S�HStQDþH S�LE\OD S�L SURJUDPRYiQt SDUDPHWU$ QRYi SRORKD� 7DWR SRORKD VORXåt SUR

zapínání/vypínání PPPP.
V GROQt �iGFH GLVSOHMH MH Y WpWR QRYp SROR]H ]REUD]HQD VRXþDVQi VRX�DGQLFH RV\ =�
V KRUQt �iGFH GLVSOHMH MH EX� ]REUD]HQD VRX�DGQLFH S�HStQDFtKR ERGX QHER VDPp SRPOþN\�
" Zapnutí PPPP.
Zapnutí se provádí v SROR]H SRGOH SUYQtKR RGVWDYFH� 6W$O VH QDVWDYt GR SRåDGRYDQpKR S�HStQDFtKR

ERGX D VWLVNQH VH WODþtWNR ,1&� 7tP VH S�HQHVH VRXþDVQi VRX�DGQLFH RV\ = GR SUYQt �iGN\ GLVpleje tedy do
S�HStQDFtKR ERGX D WtP MH 3333 SUR WHQWR SURJUDP ]DSQXWR�

Zapnutí se provádí podprogramem ZAPIS_POLOHY. Z G$YRG$ NRPSDWLELOLW\ MH QXWQp S�HG YROiQtP

SRGSURJUDPX =$3,6B32/2+< QDVWDYLW ELWRYRX SURP�QQRX ;B= D SR QiYUDWX ] SRGSURJUDPX ML RS�W VPazat.
" Vypnutí PPPP.
Pro zvolený program se v SROR]H SRGOH SUYQtKR RGVWDYFH VWLVNQH WODþtWNR 5(6� 7tP MH 3333 Y\SQXWR�

1D SROR]H VWROX QH]iOHåt� 6RX�DGQLFH ] SUYQtKR �iGNX ]PL]t D MH QDKUD]HQD SRPOþNDPL�

9\�D]HQt VH SURYHGH SRGSURJUDPHP =586,7B),;=�

10.12.2 Ovládání PPPP pro teachinové programy.
3UR WHDFKLQRYp SURJUDP\ E\OR 3333 SRXåLWR YH YHU], ���� Y URFH ����� 2G WpWR GRE\ VH QHSRXåLOR�

" Zapnutí PPPP.
3URJUDPX O]H S�L�DGLW IXQNFL 3333 WtP� åH S�L ]DþiWNX XþHQt MH ]DSQXWR ]REUD]HQt RV\ =� =DSQXWt RV\

Z se vyhodnott QD NRQFL SUYQtKR GORXKpKR VWLVNX WODþtWND 5(6� =D S�HStQDFt ERG MH XUþHQD DNWXiOQt

VRX�DGQLFH RV\ = S�L WRPWR GORXKpP VWLVNX�

" Vypnutí PPPP.
3URJUDPX O]H RGHEUDW IXQNFL 3333 SRX]H WDN� åH VH SURJUDP ]QRYX QDXþt D S�L WRPWR XþHQt QHQt

zapnuté zobrazení osy Z.

10.12.3 Signalizace PPPP.
V SROR]H S�HStQDþH SUR S�HStQiQt SURJUDP$ MH Y S�tSDG� QH]DSQXWpKR 333 Y GUXKp �iGFH ]REUD]RYiQ

SRX]H NRQHþQê UR]P�U REURENX� 9 S�tSDG�� åH MH 3333 ]DSQXWR VW�tGDY� ]GH VYtWt QiSLV Ä Fixed to Z „ a
NRQHþQê UR]P�U REURENX�

10.12.4 Detaily programu.
3RW�HEQp þiVWL SURJUDPX SUR 3333 MVRX VRXVW�HG�Q\ Y VRXERUX 32/2+$�$��� 3UR WHQWR ~þHO MVRX

SRXåLW\ SRGPtQ�Qp S�HNODG\ V SURP�QQRX %POLOHA.
3�HStQDFt ERG\ �W�tEDMWRYp� SUR YãHFK GHVHW SURJUDP$ VSROX VH ]i]QDPHP� ]GD Pi SURJUDP ]DSQXWR

3333 QHER QH �MHGQREDMWRYê� MH XORåHQR Y WDEXOFH 32/2�� 7DWR WDEXOND Pi GHVHW �iGN$ SR þW\�HFK EDMWHFK�

3RXåtYDQp SRGSURJUDP\�

• =$3,6B32/2+< ± SURYHGH ]i]QDP WRKR� åH DNWXiOQt SURJUDP Pi ]DSQXWp 3333� 9\KOHGi

SDW�LþQê �iGHN SRGOH þtVOD SURJUDPX D ]NRStUXMH =26; GR WDEXON\ 32/2� GR SUYQtFK W�HFK EDMW$ D

QDVWDYt þWYUWRX SRORåNX Y �iGFH QD KRGQRWX ),;.�
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• =586,7B),;= � Y\QXOXMH FHORX �iGNX ��EDMW\� RGSRYtGDMtFt ]YROHQpPX SURJUDPX�

• 32/2+$B6$& ± MH YROiQ S�L VLJQiOX 6$& D NRQWUROXMH ]GD O]H SURJUDP VSXVWLW� WM� ]GD VW$O VWRMt YH

VSUiYQp SROR]H � 3RNXG MH VWDUW SURJUDPX PRåQê YUiWt �t]HQt ]S�W LQVWUXNFt UHW� 3RNXG QH QDVWDYt ELW

12B:63=� Y\þWH QiYUDWRYRX DGUHVX� ]DKRGt ML D WHSUYH SDN SURYHGH QiYUDW� WHQWR QiYUDW MH SDN

návratem v podprogramu PP_SAC.
• 32/2+ ± MH YROiQ SUDYLGHOQ� Y KODYQt SURJUDPRYp VP\þFH� 3URKOHGiYi WDEXONX 32/2� D XUþXMH

v NWHUp REODVWL MDNpKR SURJUDPX VH VW$O QDFKi]t� =D�L]XMH YODVWQt S�HSQXWt SURJUDPX�
• ),;B3 ± SRGSURJUDP� NWHUê GR GSWU QDVWDYt DGUHVX þWYUWpKR EDMWX Y �iGFH� 3RXåtYi VH SUR ]MLãW�Qt

zda aktivní program je program s PPPP.
• 'B�� ± SRGSURJUDP SUR ]REUD]HQt S�LGDQpKR SDUDPHWUX WM� ]REUD]HQt ]DGiYiQt D UXãHQt 3333

pro parametrické programy.
6SHFLiOQt SURP�QQp�

POLO0 – tabulka 10x4 v XRAM pro záznamy poloh osy Z a zapnutí PPPP.
9/(92 ± ELWRYi SURP�QQi VLJQDOL]XMtFt� åH VW$O VWRMt Y OHYpP RNROt SURJUDPX�

935$92 � ELWRYi SURP�QQi VLJQDOL]XMtFt� åH VW$O VWRMt Y SUDYpP okolí programu.
5291$ ± ELWRYi SURP�QQi VLJQDOL]XMtFt åH VW$O VWRMt Y oblasti programu.

10.13 3�HStQiQt SURJUDP$ SRGOH YVWXS$�

3�HStQiQt SURJUDP$ SRPRFt YVWXS$ MH PRåQp SUR YãHFKQ\ W\S\ SURJUDP$ � ± �� 1D NWHUê SURJUDP VH

S�HSQH QD SRSXG VLJQiOX ]H YVWXSX MH SHYQ� XþHQR D PXVt WR EêW SDUDPHWULFNê SURJUDP� 3R XNRQþHQt

VLJQiOX VH YUiWt S$YRGQt SURJUDP� 7RWR S�HStQiQt VH SURYiGt QD SRSXG VLJQiOX RG EDOOXII$ XPtVW�QêFK QD

stole.
3URJUDPRYi þiVW MH Y souboru PREP.A51. V NOLGRYp VP\þFH VH WHVWXMt YVWXS\ LQ� D LQ� QH]iYLVOH QD

E�åQp SURFHGX�H þWHQt YVWXS$ �QHSRXåtYi VH SURJUDP 3257<$�� 'YD S�LGDQp SDP�"RYp EX�N\ Y XRAM
R]QDþHQp MDNR 3$03 D 3$0$ VORXåt N uchRYiQt þtVOD SURJUDPX ]H NWHUpKR VH S�HSQXOR� 3URJUDP GR

NWHUpKR VH S�HSQH MH XUþHQ NRQVWDQWDPL 35*3 D 35*$� 9ODVWQt SRVWXS VOXåE\ MH ]�HMPê ] vývojového
diagramu PRER.edg.

3�HGSRNODG SUR VSUiYQRX IXQNFL SURJUDPX MH� åH QHQDVWDQH S�tSDG� åH MVRX RED YVWXS\ DNWLYQt� 9 tomto
S�tSDG� VH QD GLVSOHML REMHYt QiSLV Ä LQ� LQ� � Ä� DE\ VH XSR]RUQLOR QD WHQWR ãSDWQê VWDY�

10.14 Broušení Wx.
3URJUDP\ SUR EURXãHQt :[ MVRX VRXVW�HG�Q\ Y SRGDGUHVi�L :;� 9 þiVWL :;�$�� MVRX W\WR SURJUDP\�

• LU_BWX � ]iNODGQt SURJUDPRYi VP\þND SUR broušení programem Wx.
• SM_PWX � ]iNODGQt SURJUDPRYi VP\þND SUR SURJUDPRYiQt SURJUDPX :[�

• LU_BWX � REVOXKD OHYp ~YUDWL S�L EURXãHQt :[�

• PU_BWX � REVOXKD SUDYp ~YUDWL S�L EURXãHQt :[�

• RES_WX � REVOXKD VWLVNX WODþtWND 5(6� 9ROi VH S�L VWLVNX WODþtWND 5(6 D S�i programování
EURXãHQt :[ VH SRPRFt Q�M ]DStQi QHER Y\StQi NRQHF EURXãHQt�

• KONTROLAW - kontrola programu, zda je WX naprogramován.
• TM0_WX � REVOXKD þtWDþH 7,0� Y UHåLPX :[

• TM1_WX � REVOXKD þtWDþH 7,0� Y UHåLPX :;

V þiVWL :;/&'�$�� MVRX W\WR SURJUDP\�

• DIS_BWX � REVOXKD ]REUD]HQt S�L EURXãHQt :[�

• DIS_PWX � REVOXKD ]REUD]HQt S�L SURJUDPRYiQt EURXãHQt :[�

V þiVWL :;5.�$�� MVRX W\WR SURJUDP\�

• RK_BWX � REVOXKD UXþQtKR NROHþND S�L EURXãHQt Y UHåLPX :[�

• RK_PWX � REVOXKD UXþQtKR NROHþND S�L SURJUDPRYiQt :[�

• VPR_PWX � REVOXKD WODþtWND U\FKORSRVXQ YS�HG S�L SURJUDPRYiQt UHåLPX :[�

• VZA_PWX � REVOXKD WODþtWND U\FKORSRVXQ Y]DG S�L SURJUDPRYiQt UHåLPX :[�
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10.15 Tabulátor.
7DEXOiWRU MH IXQNFH NWHUi VH QLMDN QHGRWêNi EURXãHQt� -H WR SRX]H ]REUD]HQt S�tGDYQêFK LQIRUPDFt QD

displeji. Tato informace se zobrazuje na displeji v PtVW� SUR ]REUD]HQt ~YUDWt�

10.15.1 Zobrazení.
•  «� SUR S�tSDG� åH RVD = je v jedné z SRORK� NWHUi MH ]DGiQD� 3�HVQRVW MH ����PP�
• � QHER ! �� SUR S�tSDG� åH RVD = je v okolí jedné z SRORK� NWHUi MH ]DGiQD� 3�HVQRVW MH XUþHQD

tolerancí která je volitelné
• QLF « SUR S�tSDG� åH RVD = je daleko od zadaných poloh.
V ~YUDWtFK Pi ]REUD]HQt ~YUDWt S�HGQRVW S�HG ]REUD]HQtP WDEXOiWRUX�

10.15.2 Zadávání.
Zadávání hodnoty tolerance a poloh osy Z se provádí ve dvou polohách.
1. V SROR]H S�HStQDþH 3*1 VH ]YROt UXþQtP NROHþNHP ]DGiYiQt WDEXO� 1iSLV ]DGiYiQt WDEXO� VYtWt YH

GUXKp OLQFH� 3DN VH S�HSQH GR SRORK\ 7&+�

2. V SROR]H 7&+ VH UXþQtP NROHþNHP S�L QHVWLVNQXWpP WO� ,1& S�HFKi]t PH]L GYDFHWL SRORKDPL D

tolerancí.
3. 7ROHUDQFH VH QDVWDYXMH S�L VWLVNQXWpP WO� ,1& UXþQtP NROHþNHP�

4. 3RORKD VH QDVWDYXMH VWLVNHP WO� ,1&� NG\å VH S�HGWtP VWROHP QDMHOR QD SRåDGRYDQRX SRORKX�

5. 3RORKD VH UXãt VWLVNHP WO� 5(6� 3�L VWLVNQXWpP WO� 5(6 VH REMHYt QiSLV UHVHW DOO D RGSRþtWiYi VH GR

nuly pro vymazání všech poloh.

10.15.3 3URP�QQp�

3UR WDEXOiWRU E\O\ SRXåLW\ W\WR QRYp SURP�QQp�

TOLERANC W�tEDMWRYi SURP�QQp Y XRAM reprezentující oblast ve které jsou zobrazována
nerovnátka.

TAB1 GYDFHW W�tEDMWRYêFK SRORK RV\ =� 6HP MH NRStURYiQD SRORKD =26;�

VLEVO ELWRYi SURP�QQi VLJQDOL]XMtFt SRlohu vlevo od zadané polohy
VPRAVO ELWRYi SURP�QQi VLJQDOL]XMtFt SRORKX YSUDYR RG ]DGDQp SRORK\

ROVNA ELWRYi SURP�QQi VLJQDOL]XMtFt SRORKX QD ]DGDQp SROR]H
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10.16 Nachšlajfn.
3RSLV F\NOX SUR GRGDWHþQp EURXãHQt 1DFKVFKOHLI]\NOXV

1. 3�HStQDþ QD SDQHOX MH Y $87�

2. .0 MH YH :63� �MH ]YROHQ F\NOXV $[ QHER 3[ S�tSDGQ� 7&+,1�

3. 6WLVNQH VH VRXþDVQ� :63 D ,1&�

4. Na displeji se dole objeví nápis 1DFKVFKOHLIHQ� �8$& YUiWt ]S�W GR QRUPiOQtKR $87 F\NOX�� 3RNXG VH

QHSURYHGH 6$& GR FFD �VHF� S�HSQH VH ]S�W GR QRUPiOQtKR $87

5. 1D VLJQiO 6$& S�LMHGH .0 YS�HG QD SURJUDPRYDWHOQRX SR]LFL 1$&+ ��;;; ����� Då ����� GHILQRYiQR

v KONFIG.A51).
6. 5XþQtP NROHþNHP O]H EURXVLW �MDNR Y UXþQtP��

7. Signál UAC vrací KM do WSP a do normálního AUT.
8. 1$&+ MH VSROHþQê SUR YãHFKQ\ SURJUDP\�

3UR IXQNFL QDFKãODMIQ MVRX ]�t]HQ\ W�L QRYp VWDY\� MHMLFKå SRXåLWt MH SDWUQp ] následujícího stavového
diagramu.

3UR P��HQt þDVX MH GHILQRYiQD SURP�QQi 7,01$&+�

3UR XUþHQt SR]LFH QDFKãODMIQ MH GHILQRYiQD W�tEDMWRYi SURP�QQi +1$&+6�

)XQNFH QDFKãODMIQ VH ]D�D]XMH GR SURJUDPX SRGPtQ�QêP S�HNODGHP V SURP�QQRX 1$&+� 7DWR

SURP�QQi P$åH EêW�

=0  program je bez funkce nachšlafn
=1  funkci nachšlajfn mají pouze programy Ax a Px
=2  nachšlajfn je pro programy Ax, Px i TCHIN.
V souboru CCC.A51 jsou definovány postupy pro stavy 18 a 19 nazvané SSTA18 a SSTA19. Program

NWHUê ]MLã"XMH VWDY WODþtWHN D ]DMLVWt S�HFKRG GR VWDYX �� VH MPHQXMH 67$57B1$&+ D MH XPtVW�Q

v CCCPPR.A51. Obsluha displeje pro stav 18 je v podprogramu DISN souboru CCCLCD.A51.

18

0

19

1A

Stisk tl. INC + W SP
ve WSP

1DFKãODMIQ
S�LSUDYHQ

3RK\E GR
1$&+

1DFKãODMIQ

SAC

.OLG

SRORKD

GRVDåHQD

UAC

UAC

10 sec

=MLã"XMH VH

Y SURJUDPX

67$57B1$&+

=DMLã "XMH VH

Y +/3*�$��

Y 6$&�
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11. Diagnostika.

11.1 Mimoprovozní diagnostika.
.G\å VH E�KHP ]DSQXWt GUåt VWLVNQXWp WO� :63 V\VWpP S�HMGH GR W]Y� PLPRSURYR]Qt GLDJQRVWLN\�

V WRPWR UHåLPX MVRX ]REUD]RYiQ\ VWDY\ YãHFK YVWXS$ YþHWQ� WODþtWHN� O]H P�QLW VWDY\ YêVWXS$ YþHWQ�

DQDORJRYêFK� 3UR RYOiGiQt WRKRWR UHåLPX VH SRXåtYDMt WODþtWND� 5R]ORåHQt WODþtWHN QHO]H P�QLW
v parametrech a je následující.

3R�DGt WO� ]OHYD � 1. 2. 3. 4.
Význam mimo

GLDJQRVWLFNê UHåLP
WSP X/Z, 10X INC RES

Význam
v GLDJQRVWLFNpP UHåLPX -

posun na další
zobrazovaný

údaj

nastavení
( ]Y�WãRYiQt )
výstupu do 1

nulování
( zmenšování )

výstupu
Tabulka 19 � Yê]QDP WODþtWHN�

5HåLP SURYR]Qt GLDJQRVWLN\ QHO]H XNRQþLW� SUR S�HFKRG GR QRUPiOQtKR EURXãHQt MH QXWQp V\VWpP

Y\SQRXW D ]QRYX ]DSQRXW� 7HQWR UHåLP O]H YêKRGQ� SRXåtYDW S�L RåLYRYiQt�

11.2 Provozní diagnostika.
.G\å VH E�KHP ]DSQXWt GUåt VWLVNQXWp WO� ,1& ]REUD]t VH QD GLVSOHML QD RNDPåLN KOiãHQt

ÄGLDJQRVWLND ]DSQXWD³ D V\VWpP S�HMGH GR E�åQpKR SURYR]QtKR UHåLPX VH ]DSQXWRX SURYR]Qt

GLDJQRVWLNRX� 1D UR]GtO RG E�åQpKR SURYR]X MH Q\Qt ELWRYi SURP�QQi ',$*1267,.$ QDVWDYHQD� 7R

XPRå�XMH QD GLVSOHML ]REUD]RYDW MLQp LQIRUPDFH QHå� MDNp VH E�åQ� ]REUD]XMt� QDS�tNODG PtVWR þtVOD

SURJUDPX ]REUD]LW $87B67$9� 9ãH VH �tGt SRGOH ELWX ',$*1267,.$� 6DPR]�HMP� WR S�HGSRNOiGi

LQGLYLGXiOQ� S�HGHP S�LSUDYHQê SURJUDP�

-DNR S�tNODG S�HGHP S�LSUDYHQpKR SURJUDPX O]H XYpVW ]REUD]HQt XU\FKOHQt QD GLVSOHML Y PtVW�

pro 10x. Pokud je broušení urychlováno a zapnuta provozní diagnostika zobrazí se zde nápis „ury“.
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12. Seznam zkratek.
ABI  . . . . . . . . . SURP�QQi SUR RURYQiYDcí inkrement
AC    . . . . . . . . automatický cyklus
EEPROM . . . . . HOHNWULFN\ PD]DWHOQi D SURJUDPRYDWHOQi VpULRYi SDP�"

EPROM . . . . . . SDP�" SURJUDPX

I/O     . . . . . . . . . vstupy/výstupy (Input/Output)
KAC  . . . . . . . . konec automatického cyklu, výstup
KAUD  . . . . . . . ~E\WHN NRWRXþH S�L EURXãHQt �S�HG RURYQiQtP�

K/K  . . . . . . . . . konkáv-konvexní broušení
KM   . . . . . . . . . krokový motor
MVP  . . . . . . . . P��LGOR YS�HG� YVWXS L YêVWXS

NPOS  . . . . . . . . negované povolené pohybu stolu, výstup
NPOS2  . . . . . . . 1326 EH] SURGOXåRYiQt ~YUDWt� YêVWXS

POB  . . . . . . . . SRYROHQt REUiE�Qt� YVWXS

PGN  . . . . . . . . . SRORKD S�HStQDþH SUR YROEX SURJUDP$

PZ . . . . . . . . . . postupný zápich
RK  . . . . . . . . . . UXþQt NROHþNR

SAC  . . . . . . . . start automatického cyklu, vstup
SMC  . . . . . . . . stepping motor controller� SURJUDP SUR �t]HQt .0

UAC  . . . . . . . . konec automatického cyklu, vstup
Ax . . . . . . . . . . . podélné parametrické broušení
Px . . . . . . . . . . . zápichové parametrické broušení
Wx  . . . . . . . . . . SRGpOQp EURXãHQt SRGOH ]DGDQêFK ERG$

PPPP  . . . . . . . . S�HStQiQt SURJUDPX SRGOH SRORK\ VWROX

KKM  . . . . . . . . . kontrola krokového motoru
VKM  . . . . . . . . . vypínání kontroly KM


