Ridici systém K51-1.

KAVALIR

1. Obsah.

L. OB S AH. e et e e et e e e ettt te e e et etteeeettttan . —————mmmmmmm—taneesettaeesertnaaarees 1

2. HARDWARE. ...ttt e et e e et e e e e et e e e ettt e e et e et e e et et tan . m———————_ 1 eetetaaaeeeerann 3

B VSTUPY/ VY STUPY . oottt ettt ettt et et e et e e et et e et e et e et et e e e et et et e eee e s vemnemmemmems e e e e eneneeeaes 4

4. VERZE PROGRAMUL .......oiiiiiiiiieeeeoeee ettt ettt st n et en s eennnad 5..

B P AR AME T R Y . i ettt e et e e e e et e e e e et ettt e e ettt aeeeeetat . ———————————ttatneeeesrraaaaaees 6
51 (@YY 7Y N 6
5.2 PARAMETRY PRISTUPNE ZAKLADNIM HESLEM. .. .ccttuuueetettuneesestanieesestuneessstanseesestanseessstansesssstnsesssstonsesssssanaenes 6
53 PARAMETRY PRISTUPNE SERVISNIM HESLEM. ...evuuuiieetusseeeeetuseeeeessseesesssnessssssnesseessseesesssnsessessssseeseessneeseesnns 6
54 PARAMETRY PRISTUPNE KONFIGURACNIM A DEKONFIGURACNIM HESLEM. ....uuueeiiriineerertineeeesineeesesnneeesesnnns 10
55 ULOZENT PARAMETRU V SERIOVEEEPROM. ....ouiiiiiii ettt e et e e e st e e e e eaa e e eeees 13
5.6 CGHYBOVA HLASENI . .ctttteieeeiite et et e et e e e ettt e e e e et e e e e e ettt e e e e e st e e e e ettt e e e s tan aeesesansaeeestanseeessannnnnnns 14

B.  SIGIN ATUR A oottt ettt e ettt e e e et et et e e e e et et e e e e et s e et e et ees e e tan e e e et mm—— ettt an e e eerann 15
6.1 SGNATURA VERZE PROGRAMU ... cetuiiitieetteeetieeesteeesaaesstaeeeaaessansestaeee st s esaessteeeanesannseetaeessssessneersnaeeranaees 15
6.2 SGNATURA INICIALIZACE EEPROMZ EPROM. .....ei e 15
6.3 SGNATURA BROUSENI POD UHLEM AK/K .. .cereeiiiiii ettt e et e e st s e e s et s e e s enb s e e s enb s e e s enaanns 15
6.4 SGNATURA OSY Z A RIZENI RYCHLOSTI KOTOUCE. t.uueiituuneeeetttieeeeeettiaeeesestnaeesseruneesestnnseesestnaeesssssnneessssnnnens 16
6.5 SGNATURA ERROROVYCH HLASENI A HYDRAULICKEHO OROVNANL.......cvuiiiiiiiii et 16
6.6 SGNATURA SERIOVEHO PRENOSU. 11uueiettuueerestuneeerestueeeesstuneeessstnnaeessstnnaeessstnneeesessnmaeesessneeesernmeeeesrnneeeeer 16
6.7 SGNATURA NASTAVENT VYJISKRENI. L..iiittiiiiiiietisees it ee st s e e s et s e e s eab s e et eab s e e s e st s eesesbaseesesbansesssnsanseerenen 16
6.8 SGNATURA 110V, LUNETY A T BROUSENL .....uuuiiiiiitiieeieetieee ettt ee e e ettt s e e e eetaseeesatan e essatanaaesestaneesestanaaeessrans 17
6.9 SGNATURA BROUSENIPX . .. ettt et et e e et e et e ettt e e e et e e e e e e eaa e e e st e e et e e eateeeaa e ssaneeeanersnneeernn 17
6.10  SGONATURA BROUSENI GUMY. ...uiiiiuieeeiittieeeetttieeeesstieeessstasaeessstnsaeesestanaessssannaeessssanaessestnseessstnsesssssnneessenen 17
6.11  FGONATURA KONSTANT BAD. .. eeiiiiiiiiiii ettt et e e e e et e et e e e e e e et e e e et e e eaa e e s e e et e e esaeserneesennns 17
6.12 SGNATURA KONCOVEHO STUPNE A CITLIVOST L. tevtuueetttteeeetttteeeseettaeeeesssteeessstteeessssnaeessssnaeeesssnseesessnnaeesens 18
6.13  FONATURAKROKU OSY Z. . cvuiiiitiieitieeeete e et e e e et e e e e et e e e et e e et e e s s e e et e e eaa e s saa e s sa e eeanestanseetneerrnesenneenranns 18
6.14  SGNATURA NASOBKU KROKU OSY Z....cuuiiiiieeiiieeit e et e e ttae et e et ee et e e et e e e e e e et e e ean e e aanaeetaaeetnseesnaeeatnaaransaes 18
6.15  SGNATURA PREPINACE A TLACITEK. ...eiteutuueeteetunseesestaseessstanseessssanseessssansesessansesssssnssesssssnssessssssessssnaneeeeenes 18
6.16  SGNATURA PALCU A JAZYKU. ...iiiiieiittttiiiieieeseeeeeseeeeettateaeseeeeeeeeeee s s s bbb s e seeeaeeeeesssbabb e seseeesessessssbabannenans 18
T A 761 N N1 N4 10 72 ) 21 N R 18....
6.18  SGNATURA BROUSENI KUZELE. ...evtuueeeettutneeeeessueeessssuaseesssnsaeessssnaesessssseeeesssneeeesssneeseesnmeesestmeeeeernmeeeeernn 19
6.19  FGONATURA BROUSENIVIX. ... ituiiitiiiiiieeiite e et e et e ettt e et e et ae e e eeeaa e e e st e e et e eeb e e esae e e st e e ean e eaanseetaaeeesneeenneeeen 19
6.20  SONATURA BROUSENIAX. ©utuuieettttieteetettieieesettaseesettteessstaseessstanaesestanaesestanteasestanaessstanaeesestanseessstanaeesessnns 19

7. PARAMETRICKA BROUSENI. ..c.ooviiitiiectceeee ettt ettt st ne et etessstess s e s ennnannen e 21

8. ERROROVA HLASENI. ....c.ocuiiieeeecteeeeee ettt ettt e ettt e st es st ae st et e s ete e et e sensn e enns e e stene s 28
8.1 STANDARDNI ERROROVA HLASENI. ....euuiiiteeii et e e et e et e et e e et e et e e et e e et e e e e e et e esanssetneeraneesaneeean 28
8.2 FRIDAVNA ERROROVA HLASENI. ..iiittuiiiiiiitiiee ittt e e e ettt e e e e eetteeeeee bt e eeeeetaaeeesetanaeeessaasaeeeesansaeeeesannaeeesssnaaaees 29
8.3 UPOZORNOVACT HLASENT. ...ttt i ettt e e et e e e e et e e e e et e e s e e aaaaeeeeeaaaaeeseeaaaeeeeeraneeeee s 9..... 2
8.4 LADICT ERROROVA HLASENL ...uutuiiiiitteeeesiitie e e e tettee e e e e et e e e e eesat e eeeeaat e eeessaa e eesesatneesesaansaeesssnaeaesssnereessnnnanaens 30

9. PROGRAMATORSKE DETAILLY . ..ooitititeeeiteeeeeeeeeeteete e ee st eestessstess et eteesassesasessstsssssessssessssese s s o 31
9.1 OBSAZENT PAMETI XRAM. e ittt ettt e e ettt e e e et e e e e e et e e e e et e e e e st e e s easaaeeseeaaneeeeeren 31......
9.2 ROZLOZENI PROGRAMUL ....ciiiiiiieitiiteee it e e e e e ettt e s e s e e e e e e e e e ee s et e s e e eeeaeseeess s bbb e seeeeeesesesesssbasans 33.......
9.3 INICTALIZACE PROCESORU. ..uuieiettieteesett s eeseete s eesette s eesesaaseesesaanseesesaaseesesaaeeesssaaeesessaneeeeasnsessnssnnaseenrannns 34
9.4 KOMPENZACE PO OROVNANI. .11t ttitt ettt ettt e et e et e e e e e e et e e e e e et ee ettt aeaaa e st e e et e eannetasnassnsaeenneesnnsantnaarsnnns 34
9.5 = 07N = = 1 34

10. NEKTERE VLASTNOSTI PROGRAMU. ....ovititteeeeeeee et eeee et e et eee et et eteeee et eee et eeeereeeeesaeeee e 36
0 4 = 1T T I 1 1@ 1 72 36
10.2  ZAMYKANI RUCNIHO KOLECKA. .. .iettuueeieetuteeseetaseeseetaseessssssseessssssseesessasessestaneesesssseesreransessessanseesesrsnseesens 36
10.3 KONTROLA POHYBUKIM BALLUFFEM. ...uituniiitieeiit e ee e e e te e e et e e et e e st e e eaa e e aan e e st e e st e eanaeanneeesnsassnnsantnaaesnnnees 36
10.4  QDIIZDENI POUZE U KONIKA. 11uuiiiietteeeeietteeeeeetasseesesaasesssssasseessssassessassasseessssaseesessaseessssnseersssssesssssaneeeeenes 36
10.5 ZASTAVENI STOLU PRI ZAPICHU. .. ..cctuuueeeeetuneeeestuneesestuneesestaneessstanaessstaneesestanaesessaneesestunseesestanieesesrsnseesens 36
O T I |V =7 @] L@ AV N1 N 37
10.7  MERENI BEHEM BROUSENI. ...uuuuiiiiiiiiiieiiiti e e e ettt e e e ettt e e e e et e e e e eaa e e e ee st ee s e e st e e e e s taa e eesetannsessatansaesessaneesesrnns 37
10.8  RIZENT OTACEK BRUSNEHO KOTOUCE. «..vveuvttuteeeeeeseeseeeeeeeeeeseseeaeseeseaeeseeasessesee st eeeesseeee et eeeeseeeeeeseeseseeseeaeens 37
O I = 2 (01U L = N [ 1Y ) PP 38

Soubor: Program_K51_1.doc Str.1/45 01.10.01



Ridict systéem K51-1. KAVALIR

10.10 LRYCHLENI STOLU PO ZAPORNEM PRIDANI. ...iiiuiiiitiiiiii e ee et e et e e e s e e et s e e s e e st s e st e s san e s eaneenenaes 38
10.11 HY DRAULICKE OROVNANI. 1. ttiitiittii et et e et et s st e et s et s e s e e s e s b e eaa s e b e e b s ea s sb e s saessa s s aneean s s bassan s et eebssassnanns 38
10.12 RREPINANI PROGRAMU PODLE POLOHY STOLU. ...evtuuiitunietnerssneesanessssestnesssesssnessseeetnesssssssaesrsnsesssneeees 40
10.13 FREPINANI PROGRAMU PODLE VSTUPU. ....citttitttettuntesteeeesassssassssssesanssssassstssssansssansassnssesnnssstssssnssesanseses 41
10.14 [ LT U 1S =1 N L Y 41
11. [N N O S 2 TN 44
111 MIMOPROVOZNI DIAGNOSTIKA. «.ittitunittittetnettattaa et e et s tasssesaessatsaaeaa st tan et esaassasstsesnestasssnsesnsstaeraassnsasnes 44
O = 210 )Y@ Y4 N1 W o 17X T N0 S | VY Aoono. 4
12. ] A T Y A (R ¥ AN I = 45

Soubor: Program_K51_1.doc Str. 2/45 01.10.01



Ridici systém K51-1.

KAVALIR

2. Hardware.
Procesor Pamét EPROM RK
Dallas 27C512
DS80C320 SMC 6.xx Vstupni/ osaZ
horni K K& vystupni KM
procesor” obvody enkodér
'NST Programovateiné KM
pole XLINX L
s 96003 sériova
é STATUS linka
| 9600Bd
il e
oln S
vik e Pfepinac
ala t
Tladitka Pamét
Y XRAM
Procesor ’s
Siemens PamélJ EPROM
SAB80C535 27C512
CNC 5.xx
“dolni
procesor”
24
e vstupl
%‘er'ﬁ‘é? Vstupni/ o
A EEPROM ‘g’;\t‘gﬁ”' vystupl
| ave 93C46A y
— ™ analog.
Displej
2x16 znakll
Pl . , MM MM NX
nap. |encoder| analo serial krokovy motor SD11 8 JMF
n| o nap g vy — 6071 | 6072 | 6030
1 AC1 GND GND +5V GND 12 1,3 59
2 AC1 A5V AGND XD N.C.
3| GND B 5V AGND N.C. shield 32ab
4 AC2 +5V AGND RxD N.C.
5| AC2 shield +15V GND +15V vystup 10Db, 15b, 23b
6 AC1 N.C. AGND +5V Icontr./ PHASE1 26b 2a
71 GND A 15V | AOUTO XD CCW / PHASE2 3b @) 7
8| GND B 15V | AOUT1 RxD CW / PHASE3 16¢ smér la 7 2
9 AC?2 +15V AV GND FREQ/ PHASE4 12b frekv 4b 6 6

Tabulka 1, propojeni KM a koncového stupné.
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3. Vstupy/vystupy.

Vstupy jsou navrzeny pro 24V/3,5mA, Uroven L < +5V, Uroven H > +15V proti spoleéné zemi GND.
Vystupy jsou navrzeny pro 24V/,025A, zatéz se pripojuje mezi zem GND a vystup.

Vystupy jsou opatieny zachytnou diodou a nejsou zkratuvzdorné !

Stav /O je indikovan pomoci LED.

01
02
03
04
05
06
07
08
09
10
11
12
13
14
15
16
17
18
19
20
21
22
23
24
25
26
27
28
29
30
31
32
33
34
35
36
37
38
39
40

N.C.

OouTOo Luneta

OuUT1 Rezim P/ zastavovani stolu bez prodlev
N.C.

N.C.

+24V

ouT2 Méridlo vpred (MVP)

OuUT3 10x

ouT4 Konec automatického cyklu (KAC)
OuT5 Zastavovani stolu

ouT6 X <WSP

ouT7? X >= WSP / urychleni stolu

GND

GND

GND

INO Hydraulicky orovnavac / Sila 1

IN1 Prometek / Sila 2

IN2 Urychleni / Sila 3

IN3 Errorové hlaseni BIT D / Zpét

IN4 Errorové hldSeni BIT A

INS Errorové hlaSeni BIT B / Vypinani kontroly KM
IN6 Errorové hlaSeni BIT C / Kontrola KM
IN7 Inicializace priméru brusu / Back off
IN8 Leva Uvrat stolu

IN9 Prava uUvrat stolu

IN10 Méfidlo v méfici poloze (MVP) / nep
IN11 1. impuls sledovaciho méfidla

IN12 2. impuls sledovaciho méridla

IN13 3. impuls sledovaciho méfidla (nulovy)
IN14 Start automatického cyklu (SAC)

IN15 Ukonéeni AC a navrat do vychozi polohy (UAC)
IN16 Rychloposun vzad

IN17 Rychloposun vzad

IN18 Povoleni obrabéni (POB)

IN19 Ruéni kolecko 10x

IN20 tlacitko INC / kontrola KM / vnitfni brouseni
IN21 Predni poloha kulickového Sroubu

IN22 Ref. 110V / Zamknuti RK / VKM

IN23 Zadni poloha kulickového Sroubu

GND Spolecny vodi¢ napajeni vstuptl

Tabulka 2, obsazeni konektoru 1/0O.
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4. Verze programda.

PZ komuni-| obv. hydr. Pro-

verze datum zakazka zvlastnosti rozdéleni jazyky SMC| KIK|PZ KIK|PrUv tvar| kace | rych. guma lunetalSikmo| or. |Err. | TA| TP Nedoj. metec|palce
CNC5.41| 15.4.1998 sériovy pfienos programd 5/5 ied-ném-ang-f 610 | * Jang * |ano | ne| ano * ne | ne * * |ano| * [ne| ne ne | ne
CNC5.42| 19.4.1998| Francie balluff na KM 5/5 CeS-angfra |[610al * |ano * | ano | ne * * ne | ne * * |lano| * |ne| ne ne | ne
CNC 5.43| 18.7.1998 guma, méfeni rychlosti 1+1P/2+6A ¢e$ném-ang| 610 | * |ang * | ano | ne * * | ano | ne * * |lano| * |ne| ne ne | ne
CNC5.44| 27.91998| Ligum broudeni Wx a guma 1+1P/4W+3A+1 | &ed-ném-ang| 610 |ano| O | ne | ano | ne * ano|ano| ne | ne | ne | 0|0|ne|l ne ne | ne
CNC 5.45| 27.9.1998 0 3+2P /3+2A  |&eS§ném-ang| 610 |ano| O [ ne|ano|ne| ne ano| ne | ne | ne | ne | 0|0[ne| ne ne | ne
CNC 5.46| 16.3.1999 nastupce 5.36 3+2P / 3+2A  |&-ném-angffrg 610 [ano| O [ ne | ano | ne ne ano| ne | ne ne | ne | 0/0|ne| ne ne | ne
CNC5.47| 4.12.1998 5.46 se 110V 3+2P/3+2A | &e§ném-ang| 610 |ano| 0 | ne | ano | ne ne ano| ne | ne ne | ne| 0]0|ne| ne ne | ne
CNC5.48| 5.11.1998 0 3+2P2+2A+W | &e$ném-ang| 610 |ano| O | ne|ano | ne| ne ano| ne | ne | ne | ne | 0|0|nel ne ne | ne
CNC 5.49| 14.10.1998 nastupce 5.39 5/5 ¢e$ném-ang| 610 [ano| O [ ne | ano | ne ne ano| ne | ne ne | ne | 0]0|ne| ne ne | ne
CNC 5.50| 28.11.1998| 600 Centre 0 9/1 ¢e$ném-ang| 610 jano| 0 | ne | ne | ne ne ne | ne | ne ne | ne| 0/0|ne| ne ne | ne
CNC 5.51]28.11.1998| Holmonta balluff a palce 3+2P/3+2A ¢e$ném-ang|610aj ne |0 | ne| ne |[ne| ne ne | ne | ne | ne | ne|neji0jne| ne ne | ano
CNC 5.52|29.11.1998 balluff na KM 3+2P/3+2A  |&ném-ang/fra610a] * | 0| * * | ne * * ne | ne * * 0| *|ne|l ne ne | ne
CNC5.53| 1.12.1998 guma + rychlost 1/3+3+3 ¢ed-ném-ang| 610 |ano| 0 | ne | ano | ne * ne | ano| ne ne | ne| 0|0|ne| ne ne | ne
CNC5.54| 2.12.1998 test kuzel+neplatiC+vnitini osg  2+3P/2+2A+W | ée$-ném-ang| 610 |ano| 0 | ne | ano | ne * ne | ne ne ne | ne| 0|0|nel ne ne ne
CNC 5.55| 19.12.1998 guma 1+1P/1+2+2+1A+2W| fin-ném-ang |610ajano| 0 | ne | ano | ne * ne | ano | ne ne [ ne | 0 0|ne| ne ne | ne
CNC5.56| 20.4.1999 balluff na KM, neplati¢ 3+2P/3+2A ¢e§-ném-ang|610a| * | 0| * * | ne * * ne | ne * * 0| *|nel ne ne | ne
CNC 5.57| 20.4.1999 5.46 s doplnénym W 2+2P/2+2A+2W | 8eS§-ném-ang| 610 |ano| 0 | ne|ano|ne| ne ano| ne | ne | ne | ne | 0|0[ne| ne ne | ne
CNC 5.58| 20.4.1999 5.46 s doplnénym W 2+3P/1+2A+2W | ¢e§-ném-ang| 610 [ano| O [ ne | ano | ne ne ano| ne | ne ne | ne | 0 0|ne| ne ne | ne
CNC5.66| 21.5.1999 Vreden |5.26, pii zapichu stli stoji TPI3A ¢ed-ném-ang| 610 |ano| O [ ne|ano| ne| ne ne | ne | ne | ne | ne| 0]0|n ne ne | ne
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5. Parametry.

5.1 oOvladani.

Programové vybaveni od Cdisla verze 5.00 a vySe umozZnuje konfigurovani fidiciho systému
programem. PIné navazuje na pfedchozi verze typu 4.xx . Ovladani i vyznam vSech funkci byl zachovan.
Jedina zména je ve tieti poloze prepinace ( poloha zadavani Cisel programll a parametrll). Byla zrusena
poloha pro zadavani konstanty BAD. Pridana byla poloha parametry. Tato poloha je za polohou pro setup.
PFi navoleni této polohy ruénim koleckem se na displeji zobrazi v dolni fadce napis parametry. Horni fadka je
prazdnd, nebo obsahuje chybové hlaseni.

Kdyz se v této poloze stiskne tlacitko INC, na displeji se objevi vyzva k zadani hesla. Ruénim koleckem
pri stale stisknutém tl. INC se nastavi Ciselné heslo pro pfistup do parametrl. Zadavani hesla se ukondi
uvolnénim tl. INC. Systém zkontroluje spravnost hesla. Kdyz je spravné, prejde se automaticky na editaci
prvniho parametru. Neni-li heslo spravné, objevi se na displeji upozornéni, Ze heslo je Spatné a parametry
bude mozné jen prohlizet. Mezi jednotlivymi parametry se prechazi otacenim ruénim koleckem pfi
nestisknutém tlacitku INC. Editace parametri se provadi ruénim koleckem pfi stisknutém tlacitku INC.
Tlaitkem RES se nastavovany parametr nuluje. Editace se ukon&i otoCenim ru€niho kolecka doleva, pfi
nestisknutém tlacitku INC. Jiné ukonceni editace zplisobi chybu kontrolniho souctu!

Pii editaci parametrll se v levém hornim rohu zobrazuje pismeno p (pfi stisknutém INC velké P),
poradové Cislo parametru a jeho hodnota. Za hodnotou byva rozmér hodnoty nebo vysvétlujici text. Na
druhé fadce displeje se zobrazuje nazev parametru. Pokud nebylo spravné zadano heslo nema stisk tiacitka
INC Zadny vyznam.

Ridici systém rozeznava tfi druhy hesel. Zakladni heslo 45 povoluje pfistup pouze k nastavovani
badu. Servisni heslo 116 umoziuje pristup i k ostatnim parametrim, které se nastavuji pfi ozivovani stroje
( parametry 0 az 20). Konfiguraéni heslo povoli pristup ke véem existujicim konstantam, tedy i k t€m, které
uréuji schopnosti programového vybaveni. Dekonfiguraéni heslo 145 povoli pfistup ke v8em existujicim
konstantam, ale pouze pro jejich zmensovani, které vzdy vede k omezeni moznosti programového vybaveni.
Odblokovavaci heslo slouzi k odblokovani systému pfi hlidani pro neplatiée a je tvofeno pomoci Cisla
programové verze, je tedy pro kazdy program jiné.

5.2 Parametry pristupné zakladnim heslem.

5.2.1 Parametr 1, BAD X.

Prvni parametr je oznacen jako BAD x. Jeho velikosti se kompenzuje ville kulickového $roubu. Jeho
hodnotu Ize ménit v rozsahu 0 az 99.

5.2.2 Parametr 2, BAD Z.

Druhy parametr je oznacen jako BAD z a ma obdobny vyznam jako BAD x, ale je uréen pro osu Z.
Také jeho hodnotu Ize ménit v rozsahu 0 az 99.

5.3 Parametry pristupné servisnim heslem.

5.3.1 Parametr 3.

Tieti parametr je oznaCen jako koncovy stupen. Hodnota tohoto parametru je pfi zapnuti systému
zaslana do podrizeného procesoru a uréi tim jeho €innost. Pouziti tohoto parametru Ize pochopit z tabulky 1.

Sloupec oznaeny jako koncovy stuperi udava, zda se koncovy stupen Fidi signaly pro Ctyfi faze
(napf. MM6071 ), nebo tfemi signaly FREQ,CW a CCW ( napf. Marposs, MM6072 ).

Pokud je ve sloupci draha uvedeno 2x, znamena to, ze krokovy motor ( KM ) vykonava dvakrat delsi
drahu. Tato volba umoZiiuje pfizptisobeni riznym pievodim kuli¢kovych $roubl. Pokud je nutny jesté jiny
prevod (napf. 4x, 1/2x) musi se zménit pamét oznacena SMC.... za jiny typ podle tabulky 2.

V dal$im sloupci oznaceném dekodér osy Zse uruje zplsob dekédovani pohybu osy Z. Bézné
uzivana je konfigurace A B, pfi které se zpracovavaji dva fazové posunuté signaly oznacené jako A a B.
Pokud je nastavena konfigurace A, je vyhodnocovan pouze jeden signal napf. z jednoho Balluffu. To v3ak
neumoznuje rozeznavat smér pohybu a proto neni mozno urit souradnici osy Z. Lze vSak brousit
postupnym zapichem.

Dalsi sloupec oznaceny citlivost osy Z uréuje jak citlivy je dekodér osy Z. Zda reaguje na kazdé dvé
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nebo Ctyfi zmény stavl vstupll A a B. Pokud je nutné velmi jemné odmérovani osy Z pouzije se volba
»2 hrany*. Pfi velmi malém kroku osy Z ( 30 um ), vSak tato volba velmi zatéZuje fidici systém a pfi brouseni
vypoctové narocnych tvarll je nutné omezit rychlost stolu. Pro bézné K/K brouseni je doporucena volba
»4 hrany“ ktera pro toto brouseni plné vyhovuje. Pozor! Pfi zméné tohoto parametru je nutné zménit i
parametr 4 tj. krok osy Z. Pfechazi-li se z volby ,4 hrany” na ,,2 hrany* musi se krok osy Z zménit na polovinu
a naopak.

Obdobny vyznam jako citlivost osy Z ma sloupec citlivost ruéniho kolecka. Pomoci néj Ize ménit citlivost
pro ruéni kolecko.

Kazda zména velikosti parametru 3 se projevi az po resetu fidiciho systému. Ten se provede auto-
maticky po ukonceni editace otaenim ru¢niho kolecka doleva pfi nestisknutém tl. INC.

Hodnota parametru koncovy stupen je vkladana do signatury na druhy radek na tfeti pozici, tj. za
pomicku.

Velikost koncovy stupen dekodér draha citlivost citlivost ruéniho
parametru osy Z osy Z koleCka
0 0 FREQ,CW,CCW AB 4 hrany 4 hrany
1 1 FREQ,CW,CCW AB 4 hrany 2 hrany
2 2 FREQ,CW,CCW AB 2 hrany 4 hrany
3 3 FREQ,CW,CCW AB 2 hrany 2 hrany
4 4 FREQ,CW,CCW AB 2X 4 hrany 4 hrany
5 5 FREQ,CW,CCW AB 2X 4 hrany 2 hrany
6 6 FREQ,CW,CCW AB 2X 2 hrany 4 hrany
7 7 FREQ,CW,CCW AB 2X 2 hrany 2 hrany
8 8 4 faze AB 4 hrany 4 hrany
9 9 4 faze AB 4 hrany 2 hrany
A 10 4 faze A,B 2 hrany 4 hrany
B 11 4 faze AB 2 hrany 2 hrany
C 12 4 faze A,B 2x 4 hrany 4 hrany
D 13 4 faze AB 2X 4 hrany 2 hrany
E 14 4 faze A,B 2x 2 hrany 4 hrany
F 15 4 faze AB 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 faze A 4 hrany
P 25 4 faze A 2 hrany
Q 26 4 faze A 4 hrany
R 27 4 faze A 2 hrany
S 28 4 faze A 2x 4 hrany
T 29 4 faze A 2X 2 hrany
U 30 4 faze A 2x 4 hrany
\% 31 4 faze A 2X 2 hrany

udajpro | (daj na 4faze [ frekv ZA -1 2x Z4122 Hw4 / Hw2
siganturu d|Sp|eJ|

Tabulka 3, konfigurace koncového stupné
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Pro nékteré ulohy je nutna i jina konfigurace nez jakou umozfiuje Tabulka 3. Pak je nutné zménit typ
programu SMC. Nasledujici Tabulka 4 obsahuje zatim dostupné verze programu SMC. Pfi pouziti jiného
programu nez SMC608 je potladen vyznam nékterych bitll z predchazejici tabulky.

Nazev max. rychlost KM popis
SMC 608 10,5 kHz z&kladni verze
SMC 608a 10,5 kHz bez kontroly KM
SMC 608b 10,5 kHz Uprava sériové komunikace
SMC 608c 10,5 kHz étyfnasobna draha
SMC 608d 10,5 kHz étyfnasobna draha bez kontroly KM
SMC 608e 10,5 kHz poloviéni draha
SMC 608g 6 kHz étyfnasobna draha bez kontroly KM
SMC 609a 8 kHz bez kontroly KM
SMC 609f 6 kHz bez kontroly KM
SMC 610 10,5 kHz upravené rucni kolecko
SMC 610a 10,5 kHz bez kontroly KM
SMC 610b 8 kHz

Tabulka 4, programy pro SMC.

Zdrojovy soubor napr. pro program SMC610 je SMC610.A51 a potfebné konfiguraéni soubory, které pfi
prekladu inkluduje udava Tabulka 5. Pfi Gpravach programu se nesmi zapomenout na spravné doplnéni
kontrolni sumy do souboru SMC610.A51.

Jméno souboru Vyznam souboru
REG320.INC deklarace registri pro procesor DS80C320
XF96003A.CFG
XC96003B.CFG
XF96003C.CFG konfiguraéni soubory pro XILINX
XC96003D.CFG
XF96003E.CFG
XC96003F.CFG
TABBXX.A51 rozbéhova a dobéhova tabulka
Tabulka 5, inkludované soubory.

Pro vytvoreni souboru TABBXX.A51 je kdispozici program SMCTAB6.C ve kterém Ize editovat
hodnoty minimalni frekvence Fmin (180,0Hz), maximalni frekvence Fmax (10500,0) a zrychleni Ac (3400,0
Hz/sec). Takto vznikly program SMCTAB6.EXE ma jako vystup soubor TAB6XX.A51. V tomto souboru stoji
za zminku konstanta TPHmax (Table pointer high maximum), ktera uddva maximalni ukazovétko do tabulky
a tim nepfimo i maximalni rychlost. Zmensenim TPHmax lze jednoduse bez prepoctu tabulky omezit
maximalni rychlost. Tabulka 6 udava informativni hodnoty zavislosti této konstanty na maximalnim kmitoctu.

Fmax [kHz] 10,5 9 8 7 6 5
TPHmax 3F. | 2E, | 24, | 1C, | 14, | OE,
Tabulka 6, velikost hodnoty TPHmax.

5.3.2 Parametr 4, krok osy Z.

Timto parametrem se zadava krok osy Z . Je mozné jej nastavit v rozmezi 0 az 4,000mm. Nejcastéji
pouzivané hodnoty jsou : 20, 40, 56, 70, 1272 (BUC, 17/63 zubul, 2*Balluff) a 1256 (BUB, 16/60 zubu,
2*Balluff).

5.3.3 Parametr 5.

Tento parametr je nazvan nasobek kroku Z a mliZze nabyvat hodnot 0 az 20. Tato hodnota udava, po
kolika krocich osy z se vola konkav/konvexni, nebo tabulkovy vypocéet. Kdyz se zvoli hodnota nula, provede
fidici systém sam volbu vhodného nasobku podle kroku osy z a informuje o ni napisem napf. aut=10. Které
hodnoty systém voli udava Tabulka 7. Pokud obsluha zvoli nasobek kroku jedna a krok osy Zje maly (
mensi nez 30 um), pak opakované volani vypoctu zatézuje fidici systém a je nutné omezit rychlost posunu
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stolu.

Krok osy Z 1az 31 32az63 64 az 127 | 128 az 255 | 256 az 511 | 512 az 4000

nasobek 16 10 8 4 2 1
Tabulka 7, volba nasobku kroku.

5.3.4 Parametr 6.

Timto parametrem se urCuje Fe¢, kterou systém pouziva. Voli se jeden ze tfi jazykd. Podminénymi
preklady se urCuje, které tfi pfipadné pouze dva jazyky (pro %JAZ3-0) budou na vybér. MozZnosti
podminénych prekladil jsou v nasleduijici tabulce.

Proménna pro podminény preklad Povolené hodnoty a jejich vyznam
%JAZ1 6=némdina, 7=Eestina, 8=finstina
%JAZ2 5=angliétina, 6=némgina
%JIAZ3 0=neni, 1=38védstina, 2=francouzstina, 3=italtina
4=§panélstina, 5=anglictina
%JAZA vzdy = 0 {j. neni

Tabulka 8, vybér jazyku

5.3.5 Parametr 7, pfepinac.

Tento parametr nazvany prepinaé¢ urcuje poradi poloh prepinace. Jsou mozné dvé moznosti. Pfi volbé
0 jsou polohy prepinace zleva doprava Hand, Tch, Pgn, Aut, Dia. na displeji se objevi HTPAD. Pfi volbé 1
jsou polohy prepinace Hand, Dia, Aut, Pgn, Tch. a na displeji se objevi HDAPT. Zména rozloZeni poloh
prepinace se provede ihned pii zméné hodnoty. To zplisobi, Ze displej zhasne a je nutné otocit prepinacem
do nové polohy PGN.

5.3.6 Parametr 8, tladitka.

Parametr tlacitka uruje rozloZeni tlaitek na panelu fidiciho systému. Zména rozlozZeni tlaCitek se
provede ihned pfi zméné hodnoty a mluze zpUsobit pfesunuti polohy tl. INC, které se ma pfi této zméné drzet
stisknuté.

5.3.7 Parametr 9.

Parametrem zpozdéni Ize nastavit 5 sec zpozdéni pfi zapnuti systému. Ridici systém tak éeka na
pomalej$i okoli, napf. na ustaleni snimaciho pravitka LIMA.

5.3.8 Parametr 10.

Parametrem prodlevy v (vratich se zapina, nebo vypina prodluZzovani Uvrati. ProdluZzovani Gvrati se
pouzivéa tehdy, neni-li prodleva v Gvratich jiz fizena mimo Fidici systém.

Velikost prodlevy ve vtefinach se nastavuje v predni poloze hydrauliky ( POB=1) ru¢nim koleCkem pfi
stisknutém tl. INC. Casta chyba obsluhy byva, Ze se obsluha snaZi nastavit prodlevy v Gvrati a ma vypnuté
povoleni obrabéni.

5.3.9 Parametry 11 a 12.

Tyto parametry jsou maximalni a minimalni priméry brusného kotouce. Nastavuji se pouze tehdy,
fidi-li se programem otacky brusného kotouée. Pokud neni v konfig 4 nastavena regulace otacek nejsou tyto
parametry ani zobrazovany.
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5.3.10 Parametr 13.

Parametrem meéfitko se prepina mezi zobrazenim v mm a v palcich. Presto vSak existuji jiné
programy urc¢ené pro zobrazovani v palcich a jiné programy pro zobrazovani v milimetrech. LiSi se velikosti
WSP v rezimech 0 az 9. Pro milimetrovy systém je WSP 2.000mm = 0.0787inch a pro palcovy systém je
WSP 2.032mm = 0.08inch. Také inicializace absolutniho rozméru po setupu je jina pro milimetrovy systém
(100.000 um) a pro palcovy systém (4.0 inch) a i jiné konstanty mohou byt odliSné pro mm nebo inch
system.

Palcové programy maiji proménnou pro podminény preklad %PALCE1L, pro milimetrové programy plati
%PALCEQ.

5.3.11 Parametr 14.

Misto parametru 14 se nabizi Update config? a po stisku tl. pod napisem YES se prepisi nastavené
parametry hodnotami, které byly pfednastaveny pro danou verzi programu. Tento parametr byva pristupny
pouze u upgrade programového vybaveni uréitého stroje, u vSeobecné pouzitelnych programl nebyva
povolen. To je uréeno proménnou %ISEE pro podminény preklad.

5.3.12 Parametr 15, laser.

Parametrem 15 se zapind nebo vypina méreni laserem. Pfi zapnutém mérfeni laserem se mezi
ostatnimi programy objevi i program méreni. Aby tato mozZnost nevadila obsluze, je po provedeni méreni
vhodné vypnout moznost méreni.

5.3.13 Parametr 16.
Parametrem 16 se zapina méreni rychlosti stolu podle nasledujici tabulky.

Hodnota vyznam
0 bez méreni rychlosti stolu
1 s méfenim rychlosti stolu
2 s mérenim rychlosti stolu a frekvence

Pokud je méreni rychlosti povoleno, pak ma tlacitko X/Z vice vyznamd.
» Po zapnuti systému se v druhé radce displeje zobrazuje absolutni osa X.
e Prvnim stiskem tl. X/Z se prejde do zobrazovani soufadnice osy Z.
* Druhym stiskem tl. X/Z se pfechazi do zobrazovani rychlosti stolu v mm/min.
» Pokud je nastaven parametr na 2, pak se tretim stiskem pfejde na zobrazeni frekvence impulst od
encodéru stolu v Hz.
» Dalsi stisk tl. X/Z opét navraci rezim zobrazovani absolutni osy X.
Pouziti parametru 16 musi byt povoleno podminénym prekladem (proménna %SPEED Vypocet rychlosti
se provadi pomoci parametru 4, tj. kroku osy Z.
<V programovych verzich pred datem kvéten 2001 je tato funkce omezena pouze pro krok
mensi nez 255um. Pokud je nastaven krok osy Z vét$i nez 255um, pak se pfi stisku tl. X/Z
objevi na 1sec napis ,step Z>255 “ a do zobrazeni rychlosti se neprepne.
<V kvétnu 2001 byl poprvé ve verzi 5.82 pouzit novy vypocet i pro vétsi hodnotu kroku nez
255um v této verzi je to 1272um..
Vyhodnoceni rychlosti se provadi jednou za vtefinu a poéita se z pruméru za étyfi vtefiny. To znamena,
Ze Udaj na displeji se mlze ménit jednou za vtefinu a jeho ustaleni po zméné rychlosti stolu trva ctyri vteriny.

5.3.14 Parametr 17.

Parametr 17 slouzi k omezeni maximalni rychlosti krokového motoru. Hodnota tohoto parametru se
posila do podfizeného procesoru hned po odeslani parametru 3. Tento parametr je zatim ve vyvoji.

5.4 Parametry pristupné konfiguraénim a dekonfiguraénim heslem.

5.4.1 Konfig 1, thel.

Tento konfiguracni parametr povoluje brouseni pod Uhlem. KdyZz je brouseni pod Uhlem povoleno
objevi se v poloze prepinace PGN nova poloha, ve které se zadava cosinus uhlu brouseni.
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5.4.2 Konfig 2.

Timto konfiguraénim parametrem se povoluje zobrazeni osy Z. V pfipadé, kdy poloha stolu je snimana
pouze jednim Balluffem nastavuje se tento parametr na 0 a soucasné parametr 3 na nékterou z hodnot 16
az 31. Program pak nezobrazuje osu Z, ale postupny zapich je povolen.

5.4.3 Konfig 3.

Tento parametr povoluje K/K brouseni. Ma tfi mozné hodnoty. Hodnota 0 neumozriuje K/K brouseni,
hodnota 1 je povoluje, ale nepfipousti postupny zapich (PZ) pfi K/K brouseni, hodnota 2 umozhuje K/K
brouseni i s postupnym zépichem.

5.4.4 Konfig 4.

Timto parametrem se povoluje regulace otacek brusného kotouce i se urcuje typ inicializace priméru
kotouce. Vyznam hodnot tohoto parametru je uvedeny v nasledujici tabulce.

Hodnota funkce
0 bez regulace otacek
1 s regulaci, inicializace pfi IN7=1
2 s regulaci, inicializace dotazem
3 s regulaci, inicializace pfi IN7=0

Tabulka 9, regulace otacek

5.4.5 Konfig 5.

Timto parametrem se povoluje indikace pfidavnych errorovych hlaSeni. Hodnota 0 zakazuje tato
errorova hlaseni, hodnota 1 povoluje errorové hladeni ze vstupt IN4,5,6, hodnota 2 povoluje errorova
hlaseni ze vstupll IN3,4,5,6. Prehled vyznam( errorovych hlaseni je v kapitole 8.2.

5.4.6 Konfig 6.
Tento parametr povoluje sériovy prenos. Typ komunikace je uveden v tabulce.
Hodnota vyznam

0 bez sériového prenosu
1 prenos polohy stolu
2 prenos program
3 ve VYvoji

5.4.7 Konfig 7.

Timto parametrem se povoluje funkce hydraulicky orovnaval. Pii pfichodu signalu INO=1 krokovy
motor popojede o ABI-KAUD dopfedu a o KAUD se posune displej. Tato funkce musi byt povolena
podminénym prekladem. Detaily jsou v kapitole 10.11

5.4.8 Konfig 8.

Tento parametr povoluje volitelné vyjiskfeni pro rezimy A, K/K a tvarové brouseni. Pokud je tento
parametr nulovy je pocet vyjiskreni roven 3. Pfi zadané 1 Ize pocet vyjiskieni ménit.

5.4.9 Omezeni pro neplatiCe.

Tato schopnost je uréena k donuceni problémovych zakaznik( zaplatit. Program pocita pocet
pracovnich cykld tim, Ze pocita pocet SACU, a po piekrogeni nastaveného poétu (po splatnosti faktury), jiz
nelze spustit cyklus a na displeji se zobrazi upozornéni (text ¢. 149). Do programil se tato moznost vklada
podminénym prekladem %PEMN>0.

Pro poéitani cykll je uréena dvoubajtova proménna POC_SAC v nemazatelné oblasti XRAM.
Pocateéni hodnota proménné POC_SAC se nastavuje v parametrech po konfiguraénim heslu. Lze
nastavovat pouze nasobky 255. Na displeji je zobrazovan pocet SACU a na dal$ich pozicich je zobrazovan
obsah sériové EEPROM v hex formatu. Zde Ize také sledovat, jak se tato hodnota zmenSuje pfi kazdém
SACu o 1. Po dopocitani do nuly se vynuluje hodnota na adrese 28, v sériové EEPROM. Je to tedy jinak nez
obvykle, kdyz se v parametrech nastavuje hodnota do sériové EEPROM. Jednou vynulovana sériova
EEPROM (adr. 28,) se jiz neda programem prepsat. Pro pfipadné nové pouziti je nutné do sériové paméti
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na adresu 28, naprogramovat Cislo riizné od nuly a od 5A, pomoci externiho programatoru.

Funkce je v Cinnosti, kdyZ na vstupu IN10(MVP)=1, je-li IN1O(MVP)=0, pak funkce neni aktivni.

Funkci Ize také vyradit zadanim odblokovaciho hesla. Odblokovaci heslo je servisni heslo plus jednotky
a desitky Cisla verze. Pfi zadani odblokovaciho hesla se na displeji objevi na chvili napis deblocking a do
sériové paméti na adresu 28, se zapiSe 5A.. Odblokovacim heslem jednou odblokované hlidani jiz nelze
znovu zprovoznit jinak, nez pomoci externiho programatoru.

5.4.10 Konfig 10.
Timto parametrem se konfiguruje brouseni kuZele. V sou€asnych programovych verzich neni tento
parametr implementovan konfigurace je uréena pouze podminénym prekladem %KUZ
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5.5 UlozZeni parametri v sériové EEPROM.

parCalrj:Ztru Adresa v Stin v Dél | Rozsah Vyznam Heslo
EEPROM XRAM ka hodnot
dek hex
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 koncovy stupen
4 4 3-4 KROKZ 2 | 0-4000 krok osy Z
5 5 5 NASOBEK 1 0-20 nasobek osy Z
6 6 6 JAZYK 1 0-4 jazyk
7 7 7 KONF_PREP | 1 0,1 prepinaé
8 8 8 KONF_TLAC 1 0-2 tlaitka 116
9 9 9 - 1 0,1 zpozdéni pfi zapnuti
10 A 10 ZP_UVR 1 0,1 prodlevy v Uvratich
11 B 11-13 3 minimaini pramér kotouce
12 C 14 - 16 3 maximalni primér kotouce
13 D 17 XPALCE 1 0,1 milimetry - palce
14 E - update konfig
15 F 18=12, 1 0,1 méfeni laserem
16 | 10 19=13, K_SPEED 1 0-2 méreni rychlosti stolu
17 omezeni max. rychlosti )
26 | 1A | MAZX=39=27,, | DRAMX 1 | 0-255 | draha osy X pro mazani %)
27 | 1B | MAZZ=40=28, DRAMZ 1 0-255 dréha osy Z pro mazani ‘)
19 | 13
32 | 20 k_konf1=30, konfigl 1 0,1 uhel
33 | 21 k konf2 konfig2 1 0,1 0sa z
34 | 22 k_konf3 konfig3 1 0,12 K/K
35 [ 23 k_konf4 konfig4 1 0-3 otacky kotouce
36 | 24 k_konf5 konfig5 1 0,1,2 errorova hlaseni
37 | 25 k konf6 konfig6 1 sériovy prenos 161
38 | 26 k_konf7 konfig7 1 0,1 hydraulické orovnani
39 | 27 k_konf8 konfig8 1 0,1 vyjiskfeni pro rezimy A KIK, T
40 | 28 k konf9 - 1 omezeni pro neplati¢e
41 | 29 k konfl0 konfig10 1 0,1 brouseni kuzele
42 | 2A k_konfll konfigll
48 | 30 k_prog0=40, 1 typ programu €. 0
49 | 31 k progl 1 typ programu €. 1
50 | 32 k prog2 1 typ programu ¢&. 2
51 | 33 k_prog3 1 typ programu €. 3
52 | 34 K prog4 tabulka 1 typ programu €. 4
53 | 35 k prog5 TAPROG 1 typ programu €. 5
54 | 36 k prog6 1 typ programu €. 6
55 | 37 k_prog7 1 typ programu €. 7
56 | 38 k prog8 1 typ programu €. 8
57 | 39 k prog9 1 typ programu €. 9
58 | 3A
- - 63 1 kontrolni suma
%) pouze planovano
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5.6 Chybova hlaseni.

VSechny parametry jsou uchovavany v sériové paméti EEPROM. Tato pamét uchovavéa data i bez
napajeni a ma kapacitu 128x8 bitll. Programem je rozdélena do dvou polovin a tyto poloviny jsou
zabezpec€eny kontrolnimi souéty. Pokud se zjisti chyba kontrolniho souétu zobrazi se ERROR 42 pro chybu
prvni poloviny, nebo ERROR 43 pro chybu druhé poloviny paméti. Pfi vyskytu této chyby je nutné
prekontrolovat, zda zapsané parametry odpovidaji poZzadovanym parametrim. Po ukonéeni editace se

kontrolni soucet sam opravi.
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6. Signatura.
Po zapnuti systému se zobrazi programova Dek [b i n hex |32hex
verze s datumem a poté se zobrazuje signatura. 4 3 2 1 0
Do signatury je zakédovana konfigurace systému o [o oo o of o 0
a to ta, kterd je nastavena v parametrech i ta, 1 0 0001 1 1
ktera je dana podminénymi preklady pfi vzniku 2 |00 01 0| 2 2
programu. Pouze ze signatury Ize jednoznaéné 3 (0001 1) 3 3
urdit pouzity program a jeho nastaveni. 4 (00 100} 4 4
., . . , L 5 |0 010 1| 5 5
Zluté oznaceni v tabulkach oznacuje, ze tyto 6 00 1 1 0 6 6
bity nebo symboly jsou nastaveny podminénymi 7 00 1 1 1 7 7
preklady a nelze je ménit v parametrech. Aby tyto 8 o 1 0 0 ol s 8
hodnoty byly spravné, je nutné prelozit program 9 0 1.0 0 1 9 9
SIGNAT.A51 a vilozit jej do knihovny, 0 |01 0 1 0] A A
nejjednoduseji se to provadi pomoci davkového 1 |0 1 0 1 1| B B
souboru PES.BAT. 2 (o 11 0 0| C C
Aby bylo mozné zakédovat co nejvice 3 10 1 1.0 1) D D
informaci do omezeného poctu 32 mist na 44101110 E E
o P ; N 5 [0 11 1 1| F F
displeji, je pro kddovani nékterych mist pouzit kéd %5 11000 ol 10 G
32hex. Kédovani je ziejmé zvedlejSi tabulky. 7 11000 1] 11 H
V tabulce jsou uvedeny dekadicky, binarni, 18 |1 0 0 1 ol 12 |
hexadecimalini a 32hex kod. 9 |1 0 0 1 1| 13 J
Mista v signature, kde je tento kod pouzit 20 (1 0 1 0 o 14 K
jsou oznadena Sedé. 21 1 0 1 0 1| 15 L
2 |1 0 1 1 0| 16 M
04/LB8-18ESOCTG 2 (2011 1] 17 N
XZ-CKKKKN-PJZK-A 24 1110 0 0 18 O
25 |1 1 0 0 1| 19 P
26 |1 1 0 1 0f 1A Q
27 |1 1 0 1 1| 1B R
268 |11 1 0 0f 1C S
29 |11 1 0 1| 1D T
30 |11 1 1 of 1E u
31 |1 1 1 1 1| 1F %

6.1 Signatura verze programu.

Vel Verze programu je Vv signatufe zakddovana v Sesti mistech
504/LB8-18ESO0CTG | signatury, které jsou na obrazku tuéné.
XZ-CKKKKN-PJZK-A

Na prvnich tfech mistech signatury je nezakddované cislo

programu (504).
Na ctvrtém az Sestém misté signatury je zakdédovano datum. V uvedeném pfikladu pismeno L
reprezentuje 21. den (32hex), pismeno B mésic listopad (32hex) a Cislice 8 rok (dek).

6.2 Signatura inicializace EEPROM z EPROM.

! Pro nékteré zakazky je vhodné povolit v parametrech inicializaci
504/LB8-18ESOCTG | sériové EEPROM podle konstant v EPROM. Kdyz je tato moznost
XZ-CKKKKN-PJZK-A | povolena je na &tvrtém misté *, neni-li tato mozZnost povolena je na

Stvrtém misté /. Rizeno podminénym prekladem s proménnou
%ISEE

6.3 Signatura brouseni pod uhlem a K/K.
Devaté misto na displeji je vyhrazeno pro spolec¢né zobrazeni

konfigurace brouseni pod Uhlem a K/K brouseni. Vyznam
jednotlivych bitll je uréen tabulkou. Vysledna hodnota je soucet obou

Z |«

04/LB8-18ESOCTG
XZ -CKKKKN-PJZK-A

hodnot zakddovany 32hex.
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Bit | vyznam mozné hodnoty

0 | konfigurace K/K 0 - K/K neni, 1 - KIK bez PZ

1 | konfigurace K/IK 2 - K-K v¢etné PZ, 3 - nepouziva se

2 |rezerva

3 | brouSeni pod thlem |0 - brouSeni pod Ghlem neni povoleno, 8 - brouseni pod Uhlem povoleno
4 |rezerva

6.4 Signatura osy Z a rizeni rychlosti kotouce.

-

504
XZ -

r 00

/'LB8 -1
C KK KKN

ES
PJ

0CTG
ZK-A

bitl je uren tabulkou.

zakédovany 32hex.

Bit | vyznam mozné hodnoty

0 [ rychlost kotouce 0 - neni fizeni rychl. kotouce, 1 - fizeni rychl. kotouce, vstup in7=1

1 | rychlost kotouce 2 - fizeni rychl. kotouce dotazem, 3 - fizeni rychl. kotoucée, vstup in7=0
2 |rezerva

3 |osaZz 0 - osu Z nelze zobrazit, 8 - osa Z pouzita

4 |rezerva

Deséaté misto na displeji je vyhrazeno pro spole¢né zobrazeni
konfigurace osy Z a fizeni rychlosti kotouée. Vyznam jednotlivych
Vysledna hodnota je soucet obou hodnot

6.5 Signatura errorovych hlaseni a hydraulického orovnani.

11. misto 1.fadky v signatufe je vyhrazeno pro spolecné
zobrazeni konfigurace errorovych hlaSeni a hydraulického orovnani.

)
504/LB8-18ESO
XZ -CKKKKN-PJZ

CTG
K-A

Vyznam jednotlivych bitl je urcen tabulkou.

Vysledna hodnota je

soucet obou hodnot zakédovany 32hex.

Bit | vyznam mozné hodnoty

0 | hydr. Orovnani 0 - bez hydr. orovnani, 1 - hydr. porovnani povoleno

1 |rezerva

2 | errorova hlaseni 0 - bez errorvych hlaSeni, 4 errorova hlaseni ze vstuptl in4,5,6
3 | errorova hlaseni 5 - errorova hlaseni ze vstupti in3,4,5,6

4 |rezerva

6.6 Signatura sériového prenosu.

! 12. misto 1.radky v signature je vyhrazeno pro zobrazeni
504/LB8-18ESO0CTG | konfigurace sériového prenosu (viz kapitola 5.4.6). Vyznam
XZ-CKKKKN-PJZK-A | jednotlivych bitl je uréen tabulkou.

Bit | vyznam mozné hodnoty

0 | sériovy prenos 0 - bez sériového prenosu, 1 - pfenos osy Z
1 | sériovy pfenos 2 - pfenos programl, 3 - nepouzito

2 |rezerva

3 |rezerva

4 |rezerva

6.7 Signatura nastaveni vyjiskreni.

13. misto 1.radky v signatufe je vyhrazeno pro zobrazeni
konfigurace vyjiskieni. Vyznam jednotlivych bitli je uréen tabulkou.

N <[«

18ESVCTG
N-PJZK-A

04/LBS8 -
XZ - CKKKK
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Bit | vyznam mozné hodnoty

0 | vyjiskfeni pro podélné brouseni 0 - pevné nastavené, 1 - nastavitelné

1 |rezerva

2 | vyjiskfeni pro zapichové brouseni 0 - pevné nastavené, 4 - nastavitelné *)
3 |rezerva

4 |rezerva

Poznamka: ') Ve verzich s datumem pred 16.4.99 neni pouzito.

6.8 Signatura 110V, lunety a T brouseni.

! 14. misto 1.fadky na signatufe je vyhrazeno pro zobrazeni
504/LB8-18ESO0CTG | konfigurace 110V, lunety a tvarového brouseni. Vyznam jednotlivych
XZ-CKKKKN-PJZK-A | pitd je uréen tabulkou, vysledna hodnota je dana souétem véech tfi

hodnot.
Bit | vyznam mozné hodnoty
0 | konfigurace T brouSeni 0 - bez tvarového brouseni, 1 - tabulkové brouseni, max. strmost
1 | konfigurace T brouseni 255um/mm, 2 - tabulkové brouseni, max. strmost 512um/mm
2 |rezerva
3 |luneta 0 - bez lunety, 8 - s lunetou
4 110V 0 - vstupy 24V=, 10,=G - vstupy 110V=

6.9 Signatura brouseni Px.

! 15. misto 1.fadky na signatufe je vyhrazeno pro zobrazeni
504/LB8-18ESVCTG | konfigurace programovatelného zapichového brouseni Px. Vyznam
XZ-CKKKKN-PJZK-A | jednotlivych bitl je uréen tabulkou.

Bit | vyznam mozné hodnoty

0 [ konfigurace brouseni Px 0 - bez programovatelného zapichového brouseni
1 | konfigurace brouseni Px ostatni - hodnota proménné %CCCnebo %PX

2 | konfigurace brouseni Px (viz Tabulka 11, nebo Tabulka 12 )

3 | Px méfidio 0 - bez méfidla, 8 - s méfidlem *)

4 | Px meéfidlo G - volitelné méfidlo

Poznamka: ) Ve verzich s datumem pied 16.4.99 jsou tyto dvé hodnoty prohozeny.

6.10 Signatura brouseni gumy.

! 16. misto 1.fadky na signatufe je vyhrazeno pro zobrazeni
04/LB8-18ESVCTG | konfigurace brouseni gumy. Vyznam jednotlivych bitd je uréen
XZ-CKKKKN-PJZK-A | tabulkou a vysledna hodnota souétem tfi hodnot.
Bit | vyznam mozné hodnoty
0 | konfigurace brouSeni gumy 0 - bez brouseni gumy, 1 - guma s K/K pfidavkem 100um
1 | konfigurace brouSeni gumy 2 - guma s K/K pridavkem 10um
2 | méfitko korekci 0 - korekce v 1um, 4 - korekce v 10pm
3 [ pouziti tl. 10x 0 -vrez, Atl. 10x neni povoleno, 8 - v rez. A tl. 10x
4 | pouziti tl. 10x povoleno, 10,=G - 10x v rez. A stale zapnuto

6.11 Signatura konstant BAD.
Konstanty které kompenzuji vule kuli¢kovych $roubll pro osu X

504/ LB8-18ESO0CTG | aZ(vizkapitoly5.2.1 a5.2.2) jsou v signaturfe zobrazovany na 1. a
XZ-CKKKKN-PJZK-A | 2 misté druhého fadku ve formatu 32hex. Pokud je BAD vétsi nez
T

32, zobrazi se pismeno G.
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6.12 Signatura koncového stupné a citlivosti.

504 8ES
XZ - -PJ

~0

LBS8 -1 0CTG
K KKKN ZK-A

- 10 -

6.13 Signatura kroku osy Z.

BES
-PJ

0

504/ 0CTG
XZ-C ZK-A

> |=xr
-|x w
-|X

-1
K N
1

Na 4. misté 2.fadky je zobrazena hodnota reprezentujici
vlastnosti koncového stupné a citlivosti. Tato konstanta je popsana v
kapitole 5.3.1 a jeji hodnotu popisuje Tabulka 3, konfigurace
koncového stupné.

Na 5. az 8. misté 2. fadky je zobrazena hodnota kroku osy Z.
Tato konstanta je popsana v kapitole 5.3.2 a jeji hodnota je
zobrazovana v dekadickém formatu..

6.14 Signatura nasobku kroku osy Z.

504/LB8-18ESOCTG
XZ-CKKKKN-PJZK-A

ndl P

Na 9. misté 2. fadky je zobrazena hodnota konstanty popsané
v kapitole 5.3.3. ve formatu 32hex.

6.15 Signatura prepinace a tlaCitek.

11. misto 2. fadky na signatufe je vyhrazeno pro zobrazeni

504/LB8-18ESVCTG | konfigurace piepinade a tladitek. Vyznam jednotlivych bitl je uréen
XZ-CKKKKN-PJZK-A | tabulkou.
t

Bit | vyznam mozné hodnoty

0 [konfigurace tlacitek 0 - WSP,10x,INC,RES, 1 - WSP,X/Z,INC,RES

1 | konfigurace tladitek 2 - WSP,ADJ,10x,RES

2 |rezerva

3 | konfigurace prepinace 0-HTPA, 8 - HDAP

4 |rezerva

6.16 Signatura palcu a jazyku.

12. misto 2.radky na signatufe je vyhrazeno pro zobrazeni

504/ LB8-18ESVCTG | konfigurace méfitka (mm - inch) a nastaveného jazyka. Vyznam
XZ-CKKKKN-PJZK-A | jednotlivych bitl je uréen tabulkou.
N

Bit | vyznam mozné hodnoty

0 | nastaveny jazyk 0 - prvni jazyk, 1 - druhy jazyk

1 | nastaveny jazyk 2 - treti jazyk

2 | nastaveny jazyk

3 | palce v EEPROM 0-mm, 8 - palce

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

6.17 Signatura zpozdéni.
504/LB8-18ESVCTG 13. misto 2.fadky na signatufe je vyhrazeno pro zobrazeni
XZ - -CKKKKN-PJZK-A | konfigurace zpozdéni pfi zapnuti ( viz kapitola 5.3.7) a v Gvratich
1 (viz kapitola 5.3.8 ). Vyznam jednotlivych bitil je uréen tabulkou.

Bit | vyznam mozné hodnoty

0 [prodlevy v Uvratich 0-ne,1-ano

1 |rezerva

2 | zpozdéni pii zapnuti 0-ne, 4-ano

3 |rezerva

4 |rezerva
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6.18 Signatura brouseni kuzele.

14. misto 2. fadky na signatufe je vyhrazeno pro zobrazeni

504/LB8-18ESVCTG | konfigurace brouseni kuzele ( viz kapitola 5.4.10 ).
XZ-CKKKKN-PJZK-A
1

Bit | vyznam mozné hodnoty

0 |prebiran z EEPROM 0, 1 - bez vyznamu

1 |rezerva

2 | konfigurace brouseni kuzele 0 - neni, 4 - brouSeni s posunem po ose Z (%KUZ=}

3 | konfigurace brouseni kuzele 8 - brouSeni ve stylu tvarového brouseni (%KUZ=2

4 rezerva

6.19 Signatura brouseni Wx.

504/ LB8-18ESVCTG
XZ-CKKKKN-PJZK-A

t
hodnota podminéné proménné %Wx

6.20 Signatura brouseni Ax.

15. misto 2. fadky signatury je ve verzich pred zafim 1998 vzdy
pomicka..Se vznikem brouseni Wx je toto misto pouzivano i na
zobrazovani konfigurace brouSeni Wx. Pokud brouSeni Wx neni
zUstava pomicka, pokud je , pak se na tomto misté zobrazuje

16. misto 2. fadky na signatufe je vyhrazeno pro zobrazeni

504/LB8-18ESVCTG | konfigurace podélného parametrického brousSeni Ax a reprezentuje
XZ-CKKKKN-PJZK-A | proménnou pro podminény preklad AAA.
N

Bit | vyznam mozné hodnoty

0 | konfigurace Ax 0 - neni,

1 | konfigurace Ax ostatni - ano (vizTabulka 13)

2 | konfigurace Ax

3 | pouziti méfidla 0 - bez méfidla, 8 - vzdy s méfidlem,

4 | pouziti méfidla 10,=G - volitelné méfidlo
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7. Parametricka brouseni.

Cislo Parametrické brouSeni Px Parametrické brouSeni Ax

para- nazev parametru oznaceni / rozsah a délka nazev parametru oznaceni / rozsah a délka

metru proménna proménna
0 pouziti méfidla X_PD ano/ne 1 pouziti méfidla X_PD ano/ne 1
1 pramér obrobku [mm] FVvV X_PO 1.000-700.000 3 pramér obrobku [mm] FVvV X_PO 1.000-700.000 3
2 pridavek [mm] X0 X_P1 0.010-10.000 3| pfidavek [mm] X0 AX_X0  0.000-100.000 3
3 konec brouseni F1/ X1 X_P2 0.010 - X0 3 konec hrubovani / X1 AX X1 0.000 - X0 3

vysunuti méfidla [mm] vysunuti méfidla [mm]
4 konec brouseni F2 [mm] X2 X _P3 0.000 - X1 3 konec brouseni [mm] X2 AX_ X2 3
5 konec brouseni F3 [mm] X3 X P4 0.000 - X2 3
6 hrubovaci rychlost [um/min]  F1 X_F1 20 - 9000 2 | hrubovaci inkrement [um] ~ RIN AX_RIN 2 -15000 2
7 brousici rychlost [um/min] F2 X_F2 5-5000 2 | hrubovaci inkrement [um] MIN  AX_MIN 2-10000 2
8 brousici rychlost [um/min] F3 X F3 5-3000 2 | brousici inkrement [um]  FIN AX_FIN 1-8000 2
9 brousici rychlost [pum/min] F4 X _F4 5-3000 2 | brousici rychlost [um/min] FINC AX_FINC 60 - 60000 2
10 vyjiskfeni [sec] T1 X_T1 0-120 1 vyjiskfeni DW1 AX DW1 0-120 1
11 vyjiskfeni [sec] T2 X_T2 0-120 1 vyjiskfeni DW2 AX_DW2 0-120 1
12 vyjiskieni [sec] T3 X_T3 0-120 1 vyjiskieni DW3 AX_DW3 0-120 1
13 vyjiskfeni [sec] T4 X_T4 0-120 1
14
15
Tabulka 10, pfehled parametri Ax, Px.
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%CCC 0 1 2 | 3 4 5 2 | 5
%C_NO_MERIDLO 1
signatura 0 1 2 3 4 5 A 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 XO X0
X1 X1 X1 X1 X1 X1 X1 | X1 X1 |X1 X1 |X1 X1 X1
X2 X2 X2 X2 X2 X2 X2 X2 X2
Zadavané 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 Fa FA F4 | F4 F4 F4
Tl T1 T1 Tl T1 T1 TL 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
5.39 5.19
Pouzito v - 5.41-2 5.36 5.32 5.40 5.43 5.37
5.34-5
Tabulka 11, Moznosti podminénych prekladii Cx ( Px ).
= napevno bez méfidla
=  volitelné bez méfidla
=  volitelné s méfidlem
= napevno s méfidlem
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%PX 0 1 | 2 | 3 | 4 1 | 2 | 3 | 4 | 2 | 3 |
%PX_MERIDLO 0 ( bez méfidla ) 1 (s méfidlem ) 2 (s méfidlem )
signatura 0 1 2 3 4 9 A B C I J
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 XO|X0 XO|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
Zadavané X3 X3 X3 X3
hodnoty : F1 F1 F1 F1 F1 F1 F1 F1 |F1 F1|F1 F1|Fl1 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 TL 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
5.46
Pouzito v : 549-50 | 547
Tabulka 12, Moznosti podminénych preklada Px.
Str. 23 /45 01.10.01
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%AX 0 1 | 2 | 3] 4| 5 | 2] 2 ]3] a4 5 | 1 | 2 ] 3 ] a4 | s
%AX_MERIDLO 0 (bez méfidla) 1 (s méridlem) 2 (volitelné méfidlo)
signatura 0 1 2 3 4 5 9 A B C D H I J K L
PD PD PD PD PD
ne ano|f ne ano| ne ano| ne ano| ne ano
FV FV FV FvV 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
Zadavané 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
DwW1 | Dw1 DwW1 DW1 | DW1 DW1 DwW1 DwW1 DwW1
DwW2 | DW2 | bwW2 | DW2 | DW2 | DW2 | DW2 | DW2 | DW2 [ DW2 | DW?2 DW2 DW2 DW2 DW2
DW3 | DW3 DW3 | DW3 DW3 DW3
539 | 5.26-8 5.36
Pouzito v - 5.41-2 | 5.32 5.46-7 5.40
5.49-50 | 5.35
Tabulka 13, Moznosti podminénych prekladii Ax.
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Relativni Absolutni
osa osa
Hydraulika Hydraulika
X(O  memeeeeYasasassassssasassssssssssssssEEsEsEEEIsEEsEsEEEIEEEsEsEEEEEEEsEsEEEEEEEsEEESEEEsEsEEEEssssEsssssssssssssssssassssMeasann FV+X0
Brouseni Ax bez meéridla.
RIN
%AX =5
y
DW1
X1  wes _4 ...................................................................................... V+X1
MIN
RIN se omezi
tak, aby
souradnice X1
ntvebylav MIN
prekrocena
X2+offset DW?2 FV+X2+offset
X2 e —— T 4— """"""""""""""""""""""""FV+X2
X2+offset FV+X2+offset
Zaporny MIN se omezi FIN
offset tak,  aby v
. Kladny offset
znamena, X2-+offset FIN se omezi FIN znamena, e
ze 9 neoo. tak aby se nepojede
pojede pod prekroceno nula+offset FIN az na nulu.
nulu naj neby|a
menéi kus. pfekroéena FIN
000+offset DW3 FV+offset
000 sss=ssssssssssssssss A] ............................................................. V. :‘— ""\'I;"‘FV
000+offset FV+offset
01.10.01
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Ideovy naértek brouseni Px s méfidlem pfi podminéném prekladu %PX=1 ukazuje obrazek 1. V obrazku
jsou v krouzkach hodnoty stavii AUT_STAV. Brouseni podle tohoto obrazku bylo poprvé realizovano
v K51-2 ve verzi V2.00. Pfi podminéném piekladu %PX=2 je obrazek stejny, pouze T1 je vzdy nulové.
Stav 3 se vSak také prochazi.

FV+X0

Brouseni Px s méridlem

S prekladem % PX=1

vysunuti méfidla
Fv+Xx1
1. impulz
2. impulz
2
3. impulz

obrazek 1

Soubor: Program_K51_1.doc Str. 27 / 45 01.10.01



Ridici systém K51-1.

KAVALIR

8. Errorova hlaseni.

8.1 Standardni errorova hlaseni.
Tato errorova hladSeni jsou ve vSech programovych verzich.

Népis na displeji | Pricina a zplisob odstranéni zavady.
Error O Upozornéni, Ze kontrola pohybu KM je vypnuta.
Jumper!! Vyjmout spojku (jumper) a tim zapnout kontrolu.
Error 1 KM se zastavil. Ztratily se informace o postaveni brusu.
Systém se musi znovu zapnout, provést setup a kalibrovat. 1)
Error 2 Predni poloha kuli¢kového Sroubu.
Pomoci RK, nebo rychloposuvem sjet ze spinace.
Error 3 Zadni poloha kulickového Sroubu.
Pomoci RK, nebo rychloposuvem sjet ze spinace.
Error 4 Chyba kontrolni sumy programu CNCXxxX.
KS = xx Vyménit EPROM oznacenou CNCxxx.
Error 5 Preteéeni méfitka osy Z.
Provést setup.
Error 6a Program neproSel v ¢asovém limitu klidovou smy¢kou.
Watchdog Alarm | Systém se musi znovu zapnout a zkontrolovat postaveni os.
Error 6 Program zabloudil do nepovolené oblasti, patrné vlivem ruseni.
010203 04 05 06 | Systém se musi znovu zapnout a zkontrolovat postaveni os. 3)
Error 7 Program Zzjistil chybu v paméti XRAM.
XRAM adr. xxxx | Na dolni fadce je adresa prvni buriky, na které je chyba.
Error 8 Chyba parity vnitini komunikace procesoru.
Vypnout a opét zapnout systém.
Error 9 U programu SMC... je chybnd kontrolni suma,
CHKSUM SMC... | Vyménit EPROM oznacenou SMC6xx. 2)
Error 9a Chyba inicializace programu druhého procesoru SMC.
1. inic SMC Vyménit systém. 2)
Error 9a Chyba inicializace programu druhého procesoru SMC.
2. inic SMC Vyménit systém. 2)
Error 42 Chyba kontrolni sumy prvni ¢asti sériové EEPROM.
Zkontrolovat parametry a radné ukondit editaci parametrd.
Error 43 Chyba kontrolni sumy druhé Casti sériové EEPROM.
Error 47 Chyba sériové EEPROM 93C46 na adrese xx. 4)
EEPROM adr, xx | Vyménit EEPROM 93C64.

1) Po této chybé blika cely displej a tim systém naznacuje, Ze pravdépodobné ztratil spravnou polohu.

To znamena, Ze systém nezna polohu orovnavace a ani polohy programtl. Spravny postup je :

Y o O

Provedeni SETUPu.

Najeti na dotyk orovnavace a do stfedu kotouce.

Provedeni ADJDIA v této poloze. Po této manipulaci displej prestane blikat.
Nastaveni spravné hodnoty absolutni osy.

Casto se pouziva jednodussi postup, ktery sice odstrani blikani, ale nenastavi spravné polohu
orovnavace :

O Prepnuti do polohy orovnavace a stisk tl. RES.
2) Detailnéj$i popis je v kapitole 9.3 Inicializace procesort.
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3) Hodnoty dllezitych proménnych usnadfiujici lokalizaci chyby jsou znazornény hexadecimalné ve

druhém radku.

Erroré 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, druha radka erroru6.

4) Kazdy zapis jednoho bajtu do sériové EEPROM je kontrolovan. Pokud se pfi kontrole zjisti, Ze zapis
byl proveden s chybou je na displej vypsano chybové hlaSeni. V chybovém hlaSeni je na druhé
fadce vypsana adresa, na které doSlo k chybé. Chybové hlaseni je zobrazeno po dobu asi dvou
vtefin a pak se pokracuje v provadéni programu, jako kdyby k Zzadné chybé nedoslo.
Chyba se odstrani vyménou sériové EEPROM 94C64, pfipadné vyménou celého fidiciho systému.
Program pro kontrolu sériové EEPROM byl napsan 31.10.2000. Chyba proto nemulze byt
signalizovana ve star$ich verzich programu

8.2 Pridavna errorova hlaseni.

Systém na displeji zobrazuje chyby, které jsou mu pfedavany na vstupech IN4, IN5, IN6 a pfipadné i
IN3. To, které errorové vstupy se vyhodnocuiji, urCuje konfiguracni parametr popsany v kapitole 0.

Cislo Vstupy Napis na displeji ( Cestina )
erroru IN4 [ INS [ IN6 [ IN3

11 1 0 0 0 kryt kotouce otevien

12 oOo|l0)]|]O0] O chyba mazani vietene

13 1 1 0 0 tepelné ochrany motoru

14 0 1 (0] O0 motor pracovniho vieteniku

15 1 0 1 0 porucha mazani pfisuvu

16 0 0 1 0 hydraulicky filtr zanesen

17 1 1 1 0 hydraulika vypnuta

18 0 1 1|0 porucha sklapéni méfidla

19 1100 1 porucha horizont posuvu orovnav.
20 0 0 0 1 porucha vertikal posuvu orovnav.
21 1 1 0 1 porucha ménice hlavniho motoru
22 0 1 0 1 porucha monitoru PROMETEK
23 1 0 1 1 porucha hydraul. Pfisuvu br. vret
24 0 0 1 1 porucha prisuvu narazky

25 1 1 1 1 porucha chlazeni

8.3 Upozorrniovaci hlaseni.
Tato hlaseni upozorfiuji na neobvyklé situace a tak objasniuji chovani fidiciho systému.

Napis na displeji | Situace, ktera toto hlaseni zplsobi. Plati od:
Upozornéni, ze pfi startu automatického cyklu (SACu) je signal 19.97
UAC=1 ukonceni automatického cyklu UAC=1. Cyklus nebude zahajen

Upozornéni, ze pfi ueni programu s méfidlem pfisel 3. Impuls 13.4.97
missing 1.imp | dfive nez 1. Impuls. Program nebude naucen.

Upozornéni, ze pfi ueni programu s méfidlem pfisel 3. Impuls 13.4.97
missing 2.imp | dfive nez 2. Impuls. Program nebude naucen.

Pokus ménit komentar parametrického programu, nebo 30.3.97
spatny postup | se po nastaveni tvarového orovnani pfimo prepne do orovnani. 24.10.97
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8.4 Ladici errorova hlaseni.

Tato errorova hlaseni se vyuzivaji pfi ladéni programu a pfi zjitovani pricin chybného chovani. Protoze
Castou pficinou byva chybné nastavena registrova banka je vhodné do podezielé ¢asti programu volani
podprogramu BANKAQ?. Tento program zkontroluje aktualni banku a pfi zjisténi jiné banky nez 0 vysle
zpravu STOP do KM, zobrazi zpravu na displeji a pokraCuje dal. Zarazeni tohoto programu do vysledného
programu je fizeno podminénym prekladem %LADENI

Napis na displeji Vyznam
Error 32 Byla detekovana banka 2
banka 2

Error 33 Byla detekovana banka 3
banka 3

Error 34 Byla detekovana banka 4
banka 4
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9. Programatorske detaily.

9.1 Obsazeni paméti XRAM.

0000, - 002F, Oblast dat obsluhovanéa programy VYBERN a ULOZN 1)
0030, - 006F Kopie stavu vstupl 2)
00704 - O0FAy - O0FF Bézné proménné adresovatelné pfes @RO,R1, volné misto 3)
01004 - 08CF4 Oblast pro hodnoty AUT pfi brouseni TCHIN a Wx 4)
09004 - 10CF4 Oblast pro hodnoty TCH pfi uéeni TCHIN 5)
1100, - 113F, - 11FF, Bézné proménné, volné misto

12004 - 127Fy Stara tabulka korekci

13004 - 137Fy Nova tabulka korekci

14004 -

15004 -

1600 -

17004 -

1800, - Tabulka pro tabulkové brouseni

1900, -

1A004 -

1B0O, -

1C00y -

1D00y -

1E00, -

1F00, - 1FB9y

2000y - 27FFy, 2800, - 2FFF, ProgramOal

3000, - 37FF,, 3800, - 3FFF, Program2a3

40004 - 47FFy, 48004 - 4FFF, Program4 a5 6)
5000, - 57FF,, 5800, - 5FFF, Program6 a7

6000y - 67FF,, 6800, - 6FFF, Program8 a9

7000y - 707Fy, 7080, - 70FF Data pro programy O a 1

7100y - 717Fy, 71804 - 71FF, Data pro programy 2 a 3

7200y - 727Fy, 7280, - 72FFy Data pro programy 4 a 5

7300y - 737Fy, 73804 - 73FF, Data pro programy 6 a 7 7)
7400y - 747Fy, 7480, - 74FFy Data pro programy 8 a 9

7500y - 757Fy, 75804 - 75FF, Data pro programy A a P

7600y - 767Fy, 7680, - 76FF, Data pro program 12 a 13

77004 - 777Fy, 77804 - 77FFy Data pro orovnavani a manualni rezim

7800, - 7FFFy Oblast pro backup 8)
8000, - 8078y - 80FF, Data pro méfeni laserem, volné misto

8100y - 81FF, Oblast nenulovana pfi setupu. 9)
8200, - 8FFF

90004 - 9FFF

A000y - AFFF,

B000,, - BFFF, Nepouzita oblast

C000y - CFFF,

D000y, - DFFF,

E000, - EFFF,

F000,, - FEFFy

FFOOy - FFFFy RAM s dvojim pfistupem 10)

Poznamky:

1) Prvnich 48 hodnot je ukl&ddano programem ULOZN do oblasti 7000, - 77FF, podle hodnoty
DISPL_PG. Program VYBERN déla tentyz pfesun opacnym smérem. Ve starSich programovych
verzich (pfed 31.10.96) se ukladalo pouze 32 hodnot.
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2)

3)

4)

5)
6)
7

8)
9)

Kopie stavll vstupnich portl (30,-4F,) kazdy bit se zasouva do bajtu, délka 4*8=32. Na adresach
(50-6H) je minule zpracovany stav portu.

Port P2 je pfi inicializaci nastaven na 00 a nikde v celém programu se neméni. Proto je mozné
pouzivat instrukce MOVX pfes @RO0 nebo R1 pouze v oblasti 0000, az 00FF,.. Pro ostatni oblasti se
musi pouZivat @DPTR.

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

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

Prostor pro ukladani TCHIN a Wx programd.

Data program0 a relativnich os. Data se rozbaluji do oblasti 1). Zde jsou uloZena vSechna data
parametrickych program(l Ax a Px. TCHINové programy zde maiji uloZeno postaveni relativnich os,
souradnice vysunuti méfidla, souradnici osy Z v okamziku SACu, atd. a vlastni program je v oblasti
6). Pro ukladani a vybér dat programi a relativnich os se pouzivaji programy ULOZN a VYBERN
z LIBIMEMORY.A51.

Tuto oblast vyuZivaji programy v LIB/MEMORY.A51 pro pfechodné uloZeni dat.

Zde jsou data, ktera neni vhodné pri setupu prepsat. Napr. kopie konfiguracnich bajtli ze sériové
EEPROM, proménna pro pocitani SACU pro neplatice.

10) Vyznam jednotlivych bajtll v této oblasti je patrny z tabulky.

Adresa Cteni Zapis
FFOO, INO-7 OuTO-7
FFOL, IN8-15 |
FFO02, IN16-23 | ----
FFO3, |- |-
FFO4, Status |-
FFO5, | |-
FFO6, RxBuf TxBuf
FFO7,-FFOF,  |—  |—

Registr Status obsahuje stavové bity pfepinace funkci a sériového kanalu:

U
U
U

bit 3-0 poloha prepinace

bit4 nepouzit

bit5 RxRdy - pokud je 1, jsou v registru RxBuf pfipravena pfijata data. Prectenim registru RxBuf
se bit vynuluje.

Bit6 TxBusy - pokud je 1, tak probiha vysilani. Bit se nahodi po zapisu do TxBuf. Bit se vynuluje,
az kdyz je posuvny registr prazdny, tzn. Je ukonceno vysilani.

Bit7 TxRdy - pokud je 1, Ize zapsat vysiland data do registru TxBuf. Po z&pisu se bit vynuluje
a po presunuti dat z TxBuf do posuvného registru opét nahodi.

Sériovy kanal kromé stavovych bitli nahazuje prerusovaci vystup pripojeny na INT5 procesoru.
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9.2 Rozlozeni programdi.

9.2.1 Rozlozeni programu ur¢eno v EPROM.

Pro uréeni rozloZeni programt 0 aZ 9 slouZi podprogram TYP_PROGRAMU. Tento program je umistén
v HLPG.A51 a v ném obsazend tabulka uréuje, ktery program je pro dané &islo programu zvolen. Program
TYP_PROGRAMU nema zadny vstupni parametr a jeho vystupem je obsah Acc. Jednotlivé bity v Acc maji
nésledovny vyznam :

=0 =1
Acc.0 zapichové brouseni podélné brouseni
Acc.1 TCHIN
Acc.2 brouseni Px
Acc.3 brouseni Ax
Acc.4 editace komentare zakazana editace komentare povolena
Acc.5 postupny zpich zakazan postupny zapich mozny
Acc.6 brouseni Wx
Acc.7 nevyuzito nevyuzito

Tabulka 15, vyznam bitd typu programu.

Pokud je v tabulce nastaveno, Ze néktery z programU je Px, Cx nebo Wx je pouzit, pak musi byt
povolen patficny podminény prfeklad. To znamena, Ze %PX, %CCCa %Wxnesmi byt nulové. Na nulu se
nastavuji jen v pfipadé, Ze patficny typ programu neni vyZadovan a timto krokem se omezi velikost
programu.

Napr. tabulka pro program s rozloZzenim programt 3+2P/2+2A+1W vypada takto :

TABPROG: DB 32, ; zapichovy TCHIN s postupnym zapichem
DB 12, ; zépichovy TCHIN
DB 12, ; zapichovy TCHIN
DB 04, ; zapichovy Px
DB 04, ; zapichovy Px
DB 13, ; podélny TCHIN
DB 13, ; podéiny TCHIN
DB 09, ; podélny Ax
DB 09, ; podélny Ax
DB 41, ; podélny Wx

Tabulka 16, rozlozeni programdi.

Na zacatek zdrojového souboru se ruéné dopisuje zkraceny popis rozdéleni programu. Pro tento popis
plati, Ze zapichové a podéiné brouseni je oddéleno lomitkem, a Ze programy typu TCHIN se udavaji pouze
Cislem. Napf. zapis 1/3+3+3 znadi, Ze v8echny programy jsou TCHIN a Ze pro podélné brouseni existuji tfi
typy programd, které se od sebe li$i napfriklad velikosti WSP.

9.2.2 Rozlozeni programu volitelné v SEEPROM.

V kvétnu 2000 byl vyvinut novy systém pro uréovani rozloZzeni programi. Podminénym prekladem
%ROZL=0 je zachovan plvodni systém popsany v kapitole 9.2.1. Podminénym prekladem %ROZL=1 se
prejde na novy systém, ve kterém je rozloZeni programl uréeno v SEEPROM.

Vétsina programl pro nové rozloZeni je uloZena v souboru ROZL.A51. Tento soubor se nepouziva
kdyz %R0OZL=0. V tomto souboru jsou tyto programy:

« TYP_PROGRAMU - nahrada stejného podprogramu umisténého v HLPG.A51. Misto plvodni
tabulky TABPROG v EPROM pouziva tabulku TABPROG v XRAM.

» DIS_ROZL - program zobrazujici parametr a rozloZeni programd na displeji.
» INI_ROZL - program pro inicializaci rozloZeni programl v SEEPROM.
« RK_ROZL - program pro zménu typu programu. Vola se pfi obsluze ruéniho koleCka.
Pouze ¢ast INIPROG je umisténa v INI.A51 a inicializuje tabulku rozloZeni programi podle SEEPROM.
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9.3 Inicializace procesort.

Procesor 80C535 tzv dolni ovlada reset procesoru 50C320 tzv. horniho. Po pripojeni napajeni se jako
prvni rozebiha program dolniho procesoru, a horni procesor je drzen vresetu portem. Po provedeni
nékterych nezbytnych instrukci ukonéi dolni procesor reset nastavenim portu do 0 a ¢eka na odezvu.

Horni procesor odpovi po sériové lince zpravou OK, nebo zpravou chyba kontrolni sumy. Pokud zprava
nepfijde do ¢asoveého limitu hlasi se Error 9a 1. inicializace SMC. Pokud se pfijme zprava o chybné kontrolni
sumé zobrazi se Error 9 CHKSUM SMC.

Dolni procesor pokracuje vyslanim konfiguraéniho bajtu ( ze sériové EEPROM ) do horniho procesoru.

Horni procesor po pfijmu konfiguracni zpravy nastavi vnitini proménné a zkonfiguruje XLINX. Potom
kontroluje nastaveni jumperu pro zablokovani kontroly pohybu krokového motoru. Pokud je jumper propojen
a hlidani je zablokovano, pak se nékolikrat vysila zprava ,blokovani hlidani chyby X*. Tato zprava vyvola na
displeji napis Error 0. Pokud jumper neni propojen, nebo po odvysilani zprav ,blokovani hlidani chyby X,
odesle zpravu OK.

Pokud nedojde v ¢asovém limitu Zadna zprava od horniho procesoru hlasi se Error 9b 2. Inicializace
SMC.

9.4 Kompenzace po orovnani.

Béhem brouseni ubyva brousici kotou¢ a deformuje se jeho tvar. Tim jak ubyva kotou¢ zacina
nesouhlasit poloha absolutni osy se skute¢nou polohou a obrobek zlstava vétdi nez ukazuje displej.
Orovnanim se upravi tvar brousici plochy a kompenzaci po orovnani se opravi skute€na poloha absolutni
osy. Po orovnani se nelze vratit pfimo na stejnou soufadnici protoze by se zajelo pfiliz do materialu. Aby se
této situaci zabranilo je v nékterych programovych verzich konstanta JISKK.

Kompenzace po orovnani se provadi posunutim absolutni osy XABS. Pfi rovinném orovnani staci stisk
tl. RES, pfi tvarovém orovnani se musi stisknou soucasné tl. INC a RES.

9.5 Sériova EEPROM.

Soucasné programové vybaveni obsluhy sériové EEPROM je zalozeno na jednoduchém principu.
Obsah v sériové paméti je stale zobrazovan a zmény jsou provadény okamzité.

Protoze takovyto postup pfiliz zatéZzuje sériovou EEPROM a snizuje jeji Zivotnost, je nutné tento postup
predélat.

Nové programové vybaveni by mélo zapisovat do EEPROM tak, aby zapisy do EEPROM nebyly tak
Casté. To znamena, Ze zapis se bude provadét az po urcité dobé nebo pfi pfechodu na editaci jiné hodnoty.

Data jsou v sériové EEPROM zabezpe€ena kontrolni sumou. Kontrolni suma se kontroluje pouze
v poloze pred zadavanim hesla. Zapis kontrolni sumy se provadi az pfi skonceni editace. Pokud se zjisti
chyba kontrolni sumy data s EEPROM se i nadale povaZuji za platna a pouze na displeji je zobrazen napis
ERROR32.

Zménéné a doplnéné programy budou umistény patrné v souborech SEESMY.A51 a SEERK.A51.
V souborech SEEPROM.A51, SEEINI.A51 a SEERES.A51 se Zadné zmény nepredpokladaiji.

9.5.1 Clenéni programu.

Programy pro praci se sériovou EEPROM jsou umistény v samostatném adresari SEE. V tomto adresafi
jsou tyto soubory :

SEEPROM.A51 - obsahuje drivery pro EEPROM, viz kapitola 9.5.2.

SEEDIS.A51 - obsluha displeje pfi praci s parametry.

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

SEEINILA51 - kontrola obsahu sériové EEPROM a jeji pfipadna inicializace.

SEESMY.A51 - obsluha klidové smycky pfi praci s parametry.

SEERES.A51 - obsluha tl. RES pro nulovani udajl viz kapitola.

9.5.2 Drivery pro EEPROM.

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

* READ SEE 1 program pro preéteni jednoho bajtu ze sériové EEPROM. Adresa se zadava do
ACC a v ACC se také vraci vysledek éteni
* READ SEE 2 program pro precteni dvou bajtll ze sériové EEPROM. Adresa se zadava do
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ACC a vysledek je vracen ve tfech bajtech proménné OPERAND. OPERAND=0 a OPERAND+1 a
OPERAND+2 jsou prectena data.

e READ SEE 3 program pro pieéteni tfi bajtl ze sériové EEPROM. Adresa se zadava do ACC a
vysledek se vraci ve tfech bajtech proménné OPERAND.

¢ WRITE_SEE 1 program pro zapis jednoho bajtu do sériové EEPROM. Adresa se zadava do
ACC a zapisovany bajt do registru R1.

¢ WRITE SEE 2 program pro zapis dvou bajtl do sériové EEPROM. Adresa se zadava do ACC
a zapisované bajty do OPERAND+1 a OPERAND+2.

¢ WRITE _SEE 3 program pro zapis tfi bajtl do sériové EEPROM. Adresa se zadava do ACC a
zapisované bajty do tfibajtové proménné OPERAND.

¢ WRITE SEE 31 program pro zapis tfi bajtl do sériové EEPROM. Adresa se zadava do ACC a
zapisované bajty do tfibajtové proménné OPERAND1. Pouzito pouze ve verzi K51-1, protoze
proménnou OPERAND nelze pouzivat pfi preruseni.

0O NULUJ_SEE 1 precte jeden bajt ze sériové EEPROM a pokud neni nulovy vynuluje jej. Adresa
se zadava do ACC.

O NULUJ_SEE 2 precte dva bajty ze sériové EEPROM a pokud nejsou nulové vynuluje je. Adresa
se zadava do ACC.

O NULUJ_SEE 3 precte tfi bajty ze sériové EEPROM a pokud nejsou nulové vynuluje je. Adresa
se zadava do ACC.

* V_SUMA 1 vypocte kontrolni sumu z prvnich 64 bajtl a zapise ji..

* K_SUMA_1 zkontroluje kontrolni sumu z prvnich 64 bajtd.

9.5.3 Sériovd EEPROM firmy ATMEL.

Bé&hem roku 2000 se objevily potiZze se sériovou EEPROM. PotiZe byly zplisobeny odli$nosti 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 uvniti obvodu tak, jak je bézna u jinych vyrobcl.

K chybé dochazelo pfi praci s vice-bajtovymi proménnymi a pfi vypoctu kontrolni sumy. Jednobajtové
operace byly bez chyb. Proto byly predélany 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 véemi typy paméti a jeji kdd je dokonce kratsi.

9.5.4 Zapojeni sériové EEPROM.

V souboru DEF.A51 jsou definovany symbolické adresy portll, kterymi se ovlada sériové EEPROM. Jsou
to:

» CSN_SEE - negovany chip select obvodu

* CLK_SEE - hodiny obvodu

« DI_SEE - data se sméru do EEPROM

e DO_SEE - data ¢tend z EEPROM
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10. Nékteré vlastnosti programu.

10.1 Absolutni osy.

V systému jsou dvé absolutni osy. Na displeji jsou tyto osy oznaceny A a V. Osa A je pro bézné
brouseni osa V pro vnitfni brouseni. O tom ktera z téchto os je zobrazovana se rozhoduje podle vstupu, napf
podle IN20. Tento vstup je kopirovan do bitové proménné VNITRI a podle jeji hodnoty se pracuje bud s osou
oznacenou jako XABS nebo VABS.

Hodnota absolutni osy se musi rué¢né nastavit po obrouseni méficiho kusu. Absolutni osy se nastavuji
v poloze ruéni brouseni otaéenim RK pfi stisknutém tl. INC. Je mozné pouzit tl. 10x, které zde méa vyznam
100x. Pokud je povoleno generovani prodlev stolu v Uvratich, nelze nastavovat absolutni osy v Gvratich.
Absolutni osy se vyuzivaji pro vypoCet komentare pfi u€eni TCHIN. Podle absolutnich os se fidi
parametrické brouseni. Proto nelze program uréeny pro vnitini brouseni pouzivat pro vnéjsi brouseni a
naopak.

Moznost pouzivat absolutni osu pro vnitfni brouSeni se nastavuje podminénym prekladem
s proménnou %VOSA

10.2 Zamykani ruéniho kolecka.

Pomoci podminéného prekladu s proménnou %ZAK je mozné povolit zablokovat tvoreni novych
programU a ménéni starych programl pomoci vstupu in22. Tato vlastnost se vyuzije tam, kde se strojem
pracuje neznald osoba, které neni povoleno program ménit. KdyZz na vstupu in22 je napéti je blokovani
aktivni a kdyz se obsluha pokusi do programu zasahnout objevi se text €. 149 ,neni povoleno*.

10.3 Kontrola pohybu KM balluffem.

Pohyb KM je kontrolovan fidicim systémem. U standardnich KR se pohyb kontroluje pomoci enkodéru.
Pri opravach starsich stroji se Casto pouZziva kontrola pomoci snimace balluff. Pro tento pripad je nutné
systém konfigurovat jinak.

» Vstup od enkodéru KM zUstane neobsazeny.

« Misto standardniho programu SMC610 se pouzije program, ktery nevyhodnocuje enkodér napr.
SMC 610a ( viz. Tabulka 4, programy pro SMC. ).

 Signal od baffuffu se zavede do vstupu in6 (in20) oznaCovaného jako KKM.

« Signalem in5 (in22) oznacovanym jako VKM Ize kontrolu vypnout.

e Pouzit program s podminénym prekladem %ENKOEL pro vstupy 5 a 6 nebo pro %ENKOER pro
vstupy 22 a 20.

« Do projektu programu se musi zahrnout soubor ENCODER.A51. Pokud se v8ak nepouziva tohoto
zplsobu kontroly pohybu KM pak je vhodné soubor ENCODER.A51 vyradit z projektu, aby se
usetfilo misto v programové paméti.

Konfigurace kontroly pohybu KM balluffem se konfiguruje pouze podminénym prekladem a neni

zaznamenana ve signature.

10.4 Odjizdéni pouze u konika.

Pracovni cyklus mize konéit v levé i pravé Uvrati. Pokud se zvoli podminény preklad %U_KONIKA>O,
pak se pracovni cyklus vZzdy ukonci v pravé Gvrati, tj. u konika,

V rezimech A, K/IK, Ax a Wx je v pfipadé, Ze by cyklus mél kongit v levé Uvrati vkladan dalsi pridavny
pracovni prejezd stolu. BEhem tohoto prejezdu je na displeji v druhé fadce zobrazovana fada Sipek , —« « «
~ « <" ktera signalizuje tento pfidavny prejezd stolu. V téchto rezimech se pouziva stav F pravé pro tuto
prilezitost.

V rezimu podélny TCHIN je odjizdéni u konika zaru€eno vzdy, bez ohledu na podminény preklad
%U_KONIKAPTidany prejezd stolu neni nijak signalizovany.

10.5 Zastaveni stolu pri zapichu.
PFi zapichovém brouseni si obsluha vypina pohyb stolu vypinacem na panelu. Pokud je to poZzadovano,
pak Ize pohyb stolu béhem zapichového brouseni zakazat fidicim systémem.

Pii podminéném prekladu ZAPICH_STOJI<>0 nelze béhem pracovniho cyklu spustit pohyb stolu,
nebot' je blokovan signalem na vystupu OUT5. Tato moznost nebrani tomu, aby mohl probihat postupny
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z4pich.

10.6 Meziorovnani.

Meziorovnavani je orovnavani béhem brousiciho cyklu, a program jej rozpozna podle toho, Ze pfi
prepnuti do DIA je nenulové AUT_STAV. V tomto okamziku se nastavi bitova proménna MEZIORQV, do
tiibajtové proménné PRER_DIA se ulozi stavajici poloha osy X a odjede se hydraulicky dozadu. Kdyz je
nastavena proménna MEZIOROV zobrazuje se na displeji hvézdicka. Stolem se pfejede na orovnavac,
obvyklym zplisobem se orovna a stolem se prejede zpét do plvodni polohy stolu pro brouseni. Opét se
nastartuje automaticky cyklus. BE€hem cyklu se kontroluje, zda jiz byla dosaZena poloha zaznamenana
v proménné PRER_DIA. Tato kontrola se provadi podprogramem KONEC MEZIOROVNANI, ktery po
dosazZeni této polohy zrusi urychleni a vynuluje proménnou MEZIOROV.

Pri uCeni programu TCHIN je situace obdobna stim rozdilem, Ze stav je zaznamenavan ve
TCH_STAV, jednobajtova proménna se jmenuje MORQV , tfibajtova PRER_DIA a jsou zde pridany stavy
DEaF.

10.7 Méreni béhem brouseni.
Brouseni Ize kdykoliv béhem cyklu pozastavit a obrobek zméfit. Tuto &innost Ize rozdélit do nékolika
fazi:
1. Vypnutim prepinac¢e na panelu se zrusi signal POB na vstupu. Timto okamzikem fidici systém
zastavi pfisuv v ose X a ¢eka. Na prvni fadce displeje se rozsviti napis ,\WAIT".

2. Signalem paka vzad odjede hydraulické prestaveni do zadni polohy. Ridici systém negeneruje
KAC, protoZe signal paka vzad (UAC) prisel v okamziku, kdy POB byl vypnuty. Misto toho nastavi
bitovou proménnou POBUAC.

O Pokud by se nyni opakoval signal UAC fidici systém by brouseni ukonil, odjel do WSP a POBAUC
by se vynuloval.

3. Nyni obsluha muze méfit obrobek, nebot rychlé prestaveni je v zadni poloze a pfisun je zastaven.
4. Protoze vstupni signal POB je podminén tim, Zze rychlé prestaveni je v pfedni poloze, tak ani zapnuti
pfepinace na panelu neumozni provadéni pfisuvu v zadni poloze.

5. Po skonleni méfeni obsluha vezme za paku vpred. Hydraulické prestaveni pfijede do predni
polohy. Zapnutim prepina¢e na panelu bude brouseni pokracovat. Pfi obnoveni signalu POB se
nuluje proménna POBUAC.

10.8 Rizeni otaéek brusného kotouée.

Pomoci analogového vystupu Ize fidicim systémem ovladat otacky brusného kotouce.

Pro tento ucel jsou v programu vyuZivany tyto proménné:

* O_SPEED- jednobajtova proménna obsahujici rychlost kotouce

+ KOTOUC - tiibajtova proménna obsahujici aktualni primér brusného kotouce. Zmensuje se
pfi kazdém orovnani.

¢« SMERNICE - ftfibajtova proménna obsahujici smérnici pfimky

¢« POSUN - tribajtova proménna obsahujici posun pfimky

V programu jsou také definovany tyto konstanty

v souboru SEERK.A51:

e MIN_MIN_KOT_2, MIN_MIN_KOT_1, MIN_MIN_KOT_O0 - minimalni minimalni primér
brusného kotouce ( 350 000um )

e MIN_MAX_KOT_2, MIN_MAX_KOT_1, MIN_MAX_KOT_0 - minimalni maximalni primér

brusného kotouce ( 600 000um )
«  MAX_MIN_KOT_2, MAX_MIN_KOT_1, MAX_MIN_KOT_0 - maximalni minimalni primér
brusného kotouce ( 500 000um )

o MAX_MAX_KOT_2, MAX_MAX_KOT_1, MAX_MAX_KOT_0 - maximalni maximalni primér
brusného kotouce ( 800 000um )

v souboru KONFIG.A51:

e MIN_O_SPEED - minimalni obvodova rychlost ( 20 m/sec)

*  MAX_O_SPEED - maximalni obvodova rychlost ( 45 m/sec)

Pri zapnuti systému se pfi inicializaci podprogramem INI_VYPOCET_KOTOUCE zmax. a min.
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pruméru a z max. a min. obvodové rychlosti vypodita rovnice pfimky uréena smérnici a posunem. Véechny
tfi primeéry kotouce tj. maximalni minimalni a skuteény se pocitaji 256krat mensi, to znamena, Ze nejnizsi
bajt z tfibajtového Cisla se zahodi.

Pii vyméné kotouce se nastavuje maximalni pramér KOTOUC (zjistény ze sériové EEPROM) a
minimalni rychlost O_SPEED (hodnota MIN_O_SPEED). Vyménu kotouce systém zjistuje ( viz kapitola 5.4.4
strana 11):

¢ dotazem pfi zapnuti

¢ ze signalu in7=0

¢ zesignalu in7=1

10.9 Brouseni gumy.
Brouseni gumy je charakterizovano nékolika podminénymi parametry.
0 GUMA - zapina brouseni gumy pro TCHINové programy a uréuje rozmér K/K pfidavku v Gvratich.
0 GUMA_KOR - uréuje rozmér ve kterém jsou zadavany a provadény korekce. Pro %GUMA_KOR=0
se korekce provadi v jednotkach pm, pro %GUMA_KOR=1 se korekce provadi v desitkach um.
O A10X - povolovani tlagitka 10x pro rezim A. Pro %A10X=0 je 10x stale vypnuté, pro %A10X=1 Ize

10x prepinat pomoci tlaCitka a pro %A10X=2 je 10X vrezimu A stale zapnuté a nelze je vypnout

tiacitkem.

TCHINové programy maji riizné rozdéleni velikosti krokl pro jednotlivé programy. Casté rozdéleni
uvadi nasledujici Tabulka 17. Toto rozdéleni je nutné definovat v tabulce TABKROK v podprogramu
GUMA_KROK. Takeé ve WSP.A51 se musi nastavit rozloZzeni velikosti WSP.

¢islo programu typ programu krok WSP
0 z4pich 1 2000

1az3 podél 1 2000
4az6 podél 15 5000
7az9 podél 30 10000

Tabulka 17, brouSeni gumy.

10.10 Urychleni stolu po zaporném pridani.

Pri podélném brouseni Ize pfidavat v Gvratich smérem do kusu i smérem od kusu. Po pfidani smérem
od kusu se vlastné stolem pouze prejizdi a je mozné tento prejezd stolu provést vétsi rychlosti. Pro tento
ucel byl vlednu 2000 vytvofen podminény preklad %URYZAP. Tato funkce je realizovana pomoci pfidané
proménné v XRAM nazvané URY_Z, ktera je ovladana bud pomoci podprogramu URYCHLENI_STOLU
(def. v PPR2.A51) nebo pfimo. Pokud pfi brouseni Wx, A nebo podélném TCH se v Uvrati provadi pfidani od
kusu je tato proménna nastavena do 1 jinak je v Uvratich nulovana.

O tom, na ktery vystup je proménna pfenesena, se rozhoduje jinym podminénym prekladem. Pro
preneseni na vystup OUT1 plati podminény pieklad %OUT1=3, pro vystup na OQUT7 plati %OUT7=6.

Poprvé byla tato moznost pouzita v programech 5.61_GUM a 5.62.

10.11 Hydraulické orovnani.

Pomoci podminéného prekladu (%BACKO=2, 3 nebo 4) Ize zapnout program pro spolupraci
s hydraulickym orovnavacem. Na signal za vstupu INO se o ABI-KAUD popojede krokovym motorem vpied a
o KAUD se posune displej. BEhem této Cinnosti se zobrazuje na displeji ABI.

Ve vyvojovém diagramu ABI_KAUD_BACK.edg je znazornéno pouziti proménné ABI_KAUD_BACK,
pomaoci které se nastavuiji a zobrazuji ABI, KAUD a BACK.

Ve verzi s pocitanim poctu vyjiskieni (%BACKO=3 nebo 4) se v proménné NXD podcitaji orovnani a po
dosazeni prednastavené hodnoty se vygeneruje impuls na vystupu OUTO. NXD se také nuluje pfii kazdém
SACu.

%BACKO BACKOFF | ABIKAUD | NXD
0 vSe vypnuto
1 ano ne ne
2 ne ano ne
3 ne ano ano
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| 4 | ano ano ano |
Tabulka 18, podminény pieklad orovnavace
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10.12 Prepinani programu podle polohy stolu.

Prepinani programl podle polohy stolu (déle jen PPPP) je mozné pro vSechny typy programd O - 9.
Programy mohou byt zapichové i podélné, teachinové i parametrické. Pro brouseni typu Wx vSak tato funkce
dosud nebyla poZadovana a neni implementovana.

Ke kazdému programu je pfifazena hodnota souradnice osy Z tak zvany prepinaci bod v jehoz okoli
dochazi k prepinani programu.

Podminénym prekladem je mozné urcit, zda Ize program pouzivat i jinde nez v okoli pfepinaciho bodu.
Velikost tohoto okoli je uréena tfibajtovou konstantou OBLAST_PROG a je nastavena na £2mm.

Samotné prepinani programu nastava v SirSim okoli pfepinaciho bodu, které je urCeno tfibajtovou
konstantou OBLAST_OKOL a je nastaveno na +6mm. Pokud se stll nachazi vtomto okoli méni se
znaménko typu programu # na =, < nebo > podle polohy stolu vzhledem ke prepinacimu bodu.

Zadavani prepinaciho bodu je zcela odli§né u programl teachin a u parametrickych programd. Pro
parametrické programy je popsano v nasledujici kapitole a pro teachinové v kapitole 10.12.2.

10.12.1 Ovladani PPPP pro parametrické brouseni.

V poloze TCH prepinace pribyla pfi programovani parametrll nova poloha. Tato poloha slouZi pro
zapinani/vypinani PPPP.

V dolni fadce displeje je v této nové poloze zobrazena soucasna souradnice osy Z.

V horni radce displeje je bud' zobrazena souradnice prepinaciho bodu nebo samé pomicky.

@ Zapnuti PPPP.

Zapnuti se provadi v poloze podle prvniho odstavce. Stll se nastavi do pozadovaného prepinaciho

bodu a stiskne se tlaitko INC. Tim se pfenese soucasna souradnice osy Z do prvni rfadky displeje tedy do
prepinaciho bodu a tim je PPPP pro tento program zapnuto.

Zapnuti se provadi podprogramem ZAPIS POLOHY. Z divodi kompatibility je nutné pred volanim
podprogramu ZAPIS_POLOHY nastavit bitovou proménnou X_Z a po névratu z podprogramu ji opét smazat.

@« Vypnuti PPPP,

Pro zvoleny program se v poloze podle prvniho odstavce stiskne tlacitko RES. Tim je PPPP vypnuto.
Na poloze stolu nezalezi. Souradnice z prvniho fadku zmizi a je nahrazena pomickami.

Vyrazeni se provede podprogramem ZRUSIT_FIXZ.

10.12.2 Ovladani PPPP pro teachinové programy.

Pro teachinové programy bylo PPPP pouzito ve verzl 4.02 v roce 1995. Od této doby se nepouzilo.

@ Zapnuti PPPP.

Programu Ize pfifadit funkci PPPP tim. Ze pfi za¢atku uéeni je zapnuto zobrazeni osy Z. Zapnuti osy
Z se vyhodnoti na konci prvniho dlouhého stisku tlaCitka RES. Za prepinaci bod je urCena aktualni
souradnice osy Z pii tomto dlouhém stisku.

@ Vypnuti PPPP.

Programu Ize odebrat funkci PPPP pouze tak, Ze se program znovu nauci a pfi tomto uceni neni
zapnuté zobrazeni osy Z.

10.12.3 Signalizace PPPP.

V poloze prepinace pro prepinani programt je v pfipadé nezapnutého PPP v druhé radce zobrazovan
pouze kone€ny rozmér obrobku. V pfipadé, Ze je PPPP zapnuto stfidavé zde sviti napis , Fixed to Z ,, a
konecny rozmér obrobku.

10.12.4 Detaily programu.

Potrebné Casti programu pro PPPP jsou soustfedény v souboru POLOHA.A51. Pro tento ucel jsou
pouzity podminéné preklady s proménnou %POLOHA

Prepinaci body (tfibajtové) pro véech deset programu spolu se zaznamem, zda ma program zapnuto
PPPP nebo ne (jednobajtovy) je uloZzeno v tabulce POLQO. Tato tabulka ma deset fadkl po &tyfech bajtech.

Pouzivané podprogramy:

e ZAPIS_POLOHY - provede zaznam toho, ze aktualni program ma zapnuté PPPP. Vyhleda
patfiény fadek podle Cisla programu a zkopiruje ZOSX do tabulky POLOO do prvnich tfech bajtl a
nastavi ¢tvrtou polozku v fadce na hodnotu FIXK.
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e ZRUSIT_FIXZ - vynuluje celou fadku (4bajty) odpovidajici zvolenému programu.

» POLOHA_SAC —je volan pii signalu SAC a kontroluje zda Ize program spustit, tj. zda stul stoji ve
spravné poloze . Pokud je start programu mozny vrati fizeni zpét instrukci ret. Pokud ne nastavi bit
NO_WSPZ, vyéte navratovou adresu, zahodi ji a teprve pak provede navrat, tento navrat je pak
navratem v podprogramu PP_SAC.

¢ POLOH - je volan pravidelné v hlavni programové smycce. Prohledava tabulku POLOO a uruje
v které oblasti jakého programu se stll nachazi. Zafizuje vlastni pfepnuti programu.

e FIX_P - podprogram, ktery do dptr nastavi adresu ¢étvrtého bajtu v fadce. Pouziva se pro zjisténi
zda aktivni program je program s PPPP.

e« D_14 - podprogram pro zobrazeni pfidaného parametru tj. zobrazeni zadavani a ruseni PPPP
pro parametrické programy.

Specialni proménné:

POLOO — tabulka 10x4 v XRAM pro zdznamy poloh osy Z a zapnuti PPPP.

VLEVO — bitova proménna signalizujici, Ze stdl stoji v levém okoli programu.

VPRAVO - bitova proménna signalizujici, Ze stdl stoji v pravém okoli programu.

ROVNA — bitova proménna signalizujici Ze stll stoji v oblasti programu.

10.13 Prepinani programu podle vstupdi.

Prepinani programi pomoci vstupll je mozné pro vSechny typy program(i 0 — 9. Na ktery program se
prepne na popud signalu ze vstupu je pevné uceno a musi to byt parametricky program. Po ukonceni
signalu se vrati plivodni program. Toto prepinani se provadi na popud signalu od balluffi umisténych na
stole.

Programova Cast je v souboru PREP.A51. V klidové smyéce se testuji vstupy in0 a in7 nezavisle na
bézné procedure Cteni vstupll (nepouziva se program PORTYA). Dva piidané pamétové buriky v XRAM
oznacené jako PAMP a PAMA slouzi k uchovani Cisla programu ze kterého se prepnulo. Program do
kterého se prepne je uréen konstantami PRGP a PRGA. Vlastni postup sluzby je ziejmy z vyvojového
diagramu PRER.edg.

Predpoklad pro spravnou funkci programu je, ze nenastane pfipad, Ze jsou oba vstupy aktivni. V tomto
pfipadé se na displeji objevi napis , in0=in7=1 ,, aby se upozornilo na tento Spatny stav.

10.14 Brouseni Wx.

Programy pro brouseni Wx jsou soustfedény v podadresari WX. V ¢asti WX.A51 jsou tyto programy:

« LU BWX - zakladni programova smycka pro brouseni programem Wx.

*  SM_PWX - zakladni programova smycka pro programovani programu VWx.

+ LU BWX - obsluha levé uvrati pfi brouseni Wx.

«  PU_BWX - obsluha pravé uvrati pfi brouseni Wx.

e RES WX - obsluha stisku tlacitka RES. Vola se pfi stisku tladitka RES a pfi programovani

brouseni Wx se pomoci néj zapina nebo vypina konec brouseni.

«  KONTROLAW - kontrola programu, zda je WX naprogramovan.
e TMO WX - obsluha ¢itace TIMO v rezimu Wx

e TM1 WX - obsluha ¢itace TIM1 v rezimu WX

V ¢asti WXLCD.A51 jsou tyto programy:
+ DIS_BWX - obsluha zobrazeni pfi brouseni Wx.

« DIS PWX - obsluha zobrazeni pfi programovani brouseni Wx.

V Easti WXRK.A51 jsou tyto programy:

« RK BWX - obsluha ruéniho kolec¢ka pfi brouseni v rezimu Wx.

« RK PWX - obsluha ruéniho kolecka pfi programovani Wx.

« VPR _PWX - obsluha tlagitka rychloposun vpred pfi programovani rezimu Wx.
« VZA PWX - obsluha tlagitka rychloposun vzad pfi programovani rezimu Wx.
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10.15 Tabulator.

Tabulator je funkce ktera se nijak nedotyka brouseni. Je to pouze zobrazeni pridavnych informaci na
displeji. Tato informace se zobrazuje na displeji v misté pro zobrazeni Uvrati.

10.15.1 Zobrazeni.
e = ... pro pfipad, Ze osa Z je v jedné z poloh, ktera je zadana. Presnost je £0,5mm.
e < nebo > .. pro pfipad, Ze osa Zje v okoli jedné z poloh, ktera je zadana. Pfesnost je urlena
toleranci kterd je volitelné
 nic ... pro pfipad, Ze osa Z je daleko od zadanych poloh.
V Uvratich mé& zobrazeni Gvrati prfednost pied zobrazenim tabulatoru.

10.15.2 Zadavani.

Zadavani hodnoty tolerance a poloh osy Z se provadi ve dvou polohach.

1. V poloze prepinate PGN se zvoli ruénim koleCkem zadavani tabul. Napis zadavani tabul. sviti ve
druhé lince. Pak se pfepne do polohy TCH.

2. Vpoloze TCH se ruénim koleckem pfi nestisknutém tl. INC prechazi mezi dvaceti polohami a
toleranci.

3. Tolerance se nastavuje pfi stisknutém tl. INC ruénim koleckem.
. Poloha se nastavuje stiskem tl. INC, kdyz se predtim stolem najelo na pozadovanou polohu.

5. Poloha se rusi stiskem tl. RES. P¥i stisknutém tl. RES se objevi napis reset all a odpoditava se do
nuly pro vymazani vSech poloh.

N

10.15.3 Proménne.
Pro tabulator byly pouzity tyto nové proménné:

TOLERANC tfibajtovda proménné v XRAM reprezentujici oblast ve které jsou zobrazovana
nerovnatka.

TAB1 dvacet tfibajtovych poloh osy Z. Sem je kopirovana poloha ZOSX.
VLEVO bitova proménna signalizujici polohu vlevo od zadané polohy
VPRAVO bitova proménna signalizujici polohu vpravo od zadané polohy
ROVNA bitova proménna signalizujici polohu na zadané poloze
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10.16 Nachslajfn.

Popis cyklu pro dodatecné brouseni Nachschleifzyklus
1. Prepinac na panelu je v AUT.
2. KM je ve WSP. (je zvolen cyklus Ax nebo Px ptipadné TCHIN)
3. Stiskne se souc¢asné¢ WSP a INC.
4. Na displeji se dole objevi napi$achschleifen. (UAC vrati zpét do normalniho AUT cyklu). Pokud se
neprovede SAC do cca Ssec. piepne se zpét do normalniho AUT

5. Na signal SAC piijede KM vpred na programovatelnou pozici NACH= 0.XXX (0.00 az 0.200 definovano
v KONFIG.A51).

6. Rucnim kole¢kem lze brousit (jako v rucnim).

7. Signal UAC vraci KM do WSP a do normalniho AUT.

8. NACH je spole¢ny pro vSechny programy.

Pro funkci nachs$lajfn jsou zfizeny tfi nové stavy, jejichZz pouziti je patrné z nasledujiciho stavového
diagramu.

Klid

Zjistuje se
Stisk tl. INC + WSP v programu
ve WSP START_NACH

l Nach$lajfn
4—10 se @ pfipraven
Zajistuje se
SAC

v HLPG.A51
v SAC1

Nach$lajfn

Pro méfeni asu je definovana proménna TIMNACH.

Pro uréeni pozice nachslajfn je definovana tfibajtova proménna HNACHS.

Funkce nach$lajfn se zafazuje do programu podminénym prekladem s proménnou NACH. Tato
proménna muze byt:

=0 program je bez funkce nachslafn

=1 funkci nachSlajfn maji pouze programy Ax a Px

=2 nachSlajfn je pro programy Ax, Px i TCHIN.

V souboru CCC.A51 jsou definovany postupy pro stavy 18 a 19 nazvané SSTA18 a SSTA19. Program

ktery zjistuje stav tlaCitek a zajisti prechod do stavu 18 se jmenuje START_NACH a je umistén
v CCCPPR.A51. Obsluha displeje pro stav 18 je v podprogramu DISN souboru CCCLCD.A51.
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11. Diagnostika.

11.1 Mimoprovozni diagnostika.

Kdyz se béhem zapnuti drzi stisknuté tl. WSP systém piejde do tzv. mimoprovozni diagnostiky.
V tomto rezimu jsou zobrazovany stavy vSech vstupll véetné tlacitek, Ize ménit stavy vystupl véetné
analogovych. Pro ovladani tohoto rezimu se pouzZivaji tladitka. RozloZeni tlaCitek nelze ménit
v parametrech a je nasleduijici.

Poradi tl. zleva : 1. 2. 3. 4,
Vyznam mimo WSP X/Z, 10X INC RES
diagnosticky rezim
Vyznam posun na dalSi nastaveni nulovani
v diagnostickém rezimu - zobrazovany ( zvétSovani) ( zmenSovani)
Udaj vystupu do 1 vystupu

Tabulka 19, vyznam tlacitek.

Rezim provozni diagnostiky nelze ukonéit, pro pfechod do normalniho brouseni je nutné systém
vypnout a znovu zapnout. Tento rezim lze vyhodné pouzivat pfi oZivovani.

11.2 Provozni diagnostika.

Kdyz se béhem zapnuti drzi stisknuté tl. INC zobrazi se na displeji na okamzik hlaseni
,diagnostika zapnuta“ a systém prejde do bézZného provozniho rezimu se zapnutou provozni
diagnostikou. Na rozdil od bé&Zného provozu je nyni bitova proménna DIAGNOSTIKA nastavena. To
umoziuje na displeji zobrazovat jiné informace neZ, jaké se bézné zobrazuji, napfiklad misto Cisla
programu zobrazit AUT_STAV. VSe se fidi podle bitu DIAGNOSTIKA. Samoziejmé to predpoklada
individualné predem pfipraveny program.

Jako pfiklad pfedem pfipraveného programu lze uvést zobrazeni urychleni na displeji v misté
pro 10x. Pokud je brouSeni urychlovano a zapnuta provozni diagnostika zobrazi se zde napis ,ury"“.
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12. Seznam zkratek.

AC ........

proménna pro orovnavaci inkrement
automaticky cyklus

elektricky mazatelna a programovatelna sériova pamét

pamét programu

vstupy/vystupy (Input/Output)

konec automatického cyklu, vystup
Ubytek kotouée pfi brouseni (pfed orovnanim)
konkav-konvexni brouseni

krokovy motor

méfidlo vpred, vstup i vystup

negované povolené pohybu stolu, vystup
NPOS bez prodiuzovani tvrati, vystup
povoleni obrabéni, vstup

poloha prepinace pro volbu programt
postupny zapich

ruéni kolecko

start automatického cyklu, vstup
stepping motor controller, program pro fizeni KM
konec automatického cyklu, vstup
podélné parametrické brouseni
zapichové parametrické brouseni
podéiné brouseni podle zadanych bodu
prepinani programu podle polohy stolu
kontrola krokového motoru

vypinani kontroly KM

Soubor: Program_K51_1.doc

Str. 45/ 45

01.10.01



