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Polohovaci moduly

1 UVOD

Polohovaci moduly slouzi pro fizeni polohy strojnich zafizeni pomoci servopohonu (Motion
Control) v programovatelnych automatech (dale jen PLC) TECOMAT TC700 a Foxtrot. Popis
modult v dokumentaci TXV 004 25.

Jednotlivé osy polohovaciho modulu mohou pracovat jako zcela nezavislé nebo s riznymi
typy vzajemnych zavislosti pohybu os. V maximalni vystavbé az 3 libovolné osy mohou
pracovat ve spolecné linearni interpolaci a zbyvajici 3 osy mohou byt opét navzajem v linearni
interpolaci nebo v jiné vzajemné vazbé. Pro kruhovou interpolaci je mozné pouzit libovolné 2
osy s kruhovou interpolaci v jedné ze tfi rovin. Rlzné typy vazeb os Ize kombinovat v ramci
jednoho modulu.

Programovani je podporovano knihovnou funk&nich blokl ,MotionControlLib“ v souladu s
normou IEC 61 131 - 3 podle specifikace ,Motion Control“ definované sdruzenim ,PLC open®.

PLCopen

_imotion|_
__llcontrol|
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POPIS PRIKAZU PRO RiZENi MODULU

2 POPIS PRIKAZU PRO RIZENi MODULU

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

Datové struktury a funk&ni bloky jsou definovany v knihovné ,MotionControlLib*

GT- GT-x752
X751

Ax1: AXIS REF 178 byte | Ax1: AXIS REF 178 byte

Ax2 : AXIS_REF 178 byte

GT- GT-x754

X753

Ax1 : AXIS REF 178 byte Ax1 : AXIS_REF 178 byte

Ax2 : AXIS REF 178 byte Ax2 : AXIS_REF 178 byte

Ax3 : AXIS REF 178 byte Ax3 : AXIS REF 178 byte

Ax4 : AXIS_REF 178 byte Ax4 : AXIS_REF 178 byte

AX5 : AXIS REF 178 byte

Ax6 : AXIS_REF 178 byte

Struktura AXIS_REF pro kaZzdou osu zaujima v R registrech PLC 178 byte pouZiva se
prevazné k systémové obsluze osy a je z velké Casti pro programatora neviditelna. Zvefejnéna
Cast této struktury viditelna z programu ma nasledujici tvar a umoznuje sledovat vybrané
parametry fidici struktury osy:

k- 05 T_aXIS_REF : STRUCT
=1 2 Axln: T_sxin

- [ AxErrorlD - W0ORD

- [ PDS : REAL

- [ WEL : REAL

- [0 DPT1n: REAL

- [0 DPT2n:REAL

kde: AxErrorID  obsahuje Cislo chybového kddu
POS obsahuje skute€nou aktualni pozici osy [mm]
VEL obsahuje skute¢nou aktualni rychlost osy [mm/s]

(pro zobrazeni malych rychlosti je tfeba nastavit delSi dobu filtru
viz popis bloku GT_SetConstant kap.3.1)
OPT1n obsahuje volitelny parametr 1 ( modelova rychlost osy [mm/s])
OPT2n obsahuje volitelny parametr 2 ( modelova poloha osy [mm])

Poznamka: Zménu obsahu volitelnych parametrt bude fidit pfipravovany blok GT_Sinfo.

2.1 Programové fizeni os

Rizeni os je provadéno z programu v souladu s normou IEC 61 131-3.

Funkéni bloky ( dale jen FB) pro fizeni pohybt ( Motion Control). Pro ovladani os je
dodavana knihovna FB s definovanym rozhranim vstupnich a vystupnich signall podle této
normy a datovymi typy podle specifikace normy IEC 61 131-3.

Sada pfikazoveé orientovanych FB ma odkazy na reference jednotlivych ovladanych os a
nabizi snadné pouziti. Zpasob chovani jednotlivych os je popsan v nasledujicim stavovém
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Stavové diagramy

diagramu. Pro zobrazeni stavu osy ve formé textu je vhodné pouzit FB GT_AxStatusString
nebo pro zobrazeni po bitech FB MC_ReadStatus.

Jednotlivé osy mohou pracovat samostatné, nebo se vzajemnou zavislosti (master / slave),
nebo mohou byt zafazeny do skupiny (group). Skupina mize sdruzovat nékolik os a pohlizi se
na ni jako na jeden objekt, vytvarejici jeden pohyb v plose, nebo v prostoru. Skupina je
ovladana skupinovymi FB.

V této verzi SW nejsou prozatim vSechny FB realizovany i kdyz nékteré ¢asti popisu podle
normy IEC je jiz zmifuji. Pfipravované FB jsou v tabulkach oznaCovany hvézdickou (*).

2.2 Stavové diagramy

Zakladni pravidlo je, Ze pfikazy se do osy posilaji z jednotlivych FB po nastaveni aktivaéniho
vstupu a vzdy se zpracovavaji postupné. Osa je vzdy v jednom definovaném stavu (viz
Obr.2.1). Pohybovy pfikaz zpusobi zménu stavu osy a pak je vypocitana zména stavajiciho
pohybu.

Stavovy diagram je abstrakci stavu realné osy, ¢asové synchronni s obrazem 1/O signal(
uvnitf cyklického programu PLC. Zména stavu je bezprostifednim odrazem osy, kdyz je vydan
odpovidajici pohybovy pfikaz. Doba reakce je zavisla na dobé cyklu programu PLC.

Diagram je vyjadien pro kazdou osu samostatné. Na zavislé osy v synchronizaci a pod. se
pohlizi jako na samostatné osy ve specifickém stavu. Propojeni zavislé osy ,slave“ na Fidici osu
»,master” nema vliv na funkci ,master” osy.

Stav ,Disabled” popisuje inicializa¢ni stav osy. V tomto stavu FB nemaiji vliv na pohyb osy,
zpétna vazba osy je rozpojena. Jestlize FB MC_Power je zavolan se vstupem ,Enable=TRUE®,
potom stav ,Disabled” pfejde do stavu ,Standstill“ nebo do stavu ,ErrorStop®, je-li osa v chybé.
A uzavfe se polohova vazba, neni-li vazna chyba osy. Jestlize FB MC_Power je zavolan se
vstupem ,Enable= FALSE", potom osa prejde stavu ,Disabled” bud pfimo, nebo skrz jiny stav
(napfiklad ,Stoping®). Je-li osa pravé fizena nékterym pohybovym FB a FB MC_Power na
vstupu Enable se zméni na ,FALSE", pak pravé vykonavany FB je prerusen (,Aborted).

Ugel stavu ,ErrorStop* je zastavit pohyb osy nejrychleji, jak jen je to mozné. Dal$i FB nejsou
akceptovany, dokud pfikazem MC_Reset se nevyvede osa ze stavu ,ErrorStop*.

Pfechody ,Error ve stavovém diagramu jsou vyvolany hlasenimi chyb z osy nebo z fizeni
osy a ne z vlastni instance FB. Tyto chyby os se také zobrazuji ve vystupu ,ErrorlD“ z FB
MC_ReadAxisError.

Funké&ni bloky, které nejsou vyjmenovany u prechodu ve stavovém diagramu, nemaiji na
zménu stavu osy vliv. Pozor , to neplati, jsou-li tyto vyjmenované FB volany uvnitf jiného FB.

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

Volanim FB MC_Stop ve stavu ,StandStill“ zméni stav do stavu ,Stopping” a zpét do
~otandstill”, kdyz ,Execute = FALSE”. Pak stav ,Stopping” je drzen tak dlouho, dokud vstup
.Execute” je TRUE. Vystup ,Done” je nastaven, kdyz zastavovaci rampa je dokoncena.

Nékteré pfikazy nemusi byt v této chvili jeSté podporovany ( viz Tab.2.1 a Tab.2.2) i kdyz se
manual v obecném popisu o nich zmiriuje. tyto pfikazy budou postupné doplfiovany
v budoucnu.
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POPIS PRIKAZU PRO RiZENi MODULU

MC_GearIn(Slave), MC_Camin(Slave)
MC_Phasing(Slave)
MC_MoveSuperimposed(Slave)
MC_GearlnPaos (Slave)

MC_GearIn(Slave)
MC_Camin(Slave)

Synchronized
C_GearInPos (Slave)

Motion

MC_MoveVelocity
MC_GearOut
MC_CamOut
MC_VelocityProfile
MC_AccelerationProfile
MC_TorqueControl

MC_GearIn(Slave)
MC_Camin(Slave)
MC_GearlnPos (Slaye

C_MoveAbsolute
C_Move Relative MC_GearIn(Slavg
MC_PositionProfile MC_Camin(Slave
MC_Halt MC_GearInPos (Slgve

MC_MoveAbsolute
MC_MoveRelative
MC_MoveSuperimposed
MC_MoveAdditive

MC_PositionProfile
MC_Ha

Discrete Motion

MC_MoveSuperimposed

MC MoveAbsolutg; MC Move Relative
MC_MoveAdditive| MC_PositionProfile
MC_Halt

ME_Torque ontrol

Continuous
Motion

MC_Move Velocityf, MC_VelocityProfile;
MC_AccelerationProfilef MC_TorqueControl

MC_Stop

MC_Move Velocity
MC_VelocityProfile
MC_AccelerationProfile
MC_TorqueControl
MC_MoveContinuous

MC_MoveAbsolute
MC_MoveRelative

MC_MoveAdditive

MC_MoveSuperimposed
MC_PositionProfile

MC_Stop

Disabled )
Poznamky:

Note 1: Ve stavu ErrorStop nebo Stopping, vS§echny FB mohou byt zavolany, ale nebudou se provadét, kromé FB MC_Reset
nebo pii chybé ( Error ) — tyto ptikazy budou vyvolavat pfechod do stavu StandStill respektive ErrorStop.

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

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

Note 4: MC_Stop.Done AND NOT MC_Stop.Execute

Note 5: MC_Power.Enable = FALSE, je-li pohyb, tak zastavi po rampé¢ a pak pfevede osu do stavu Disabled a rozvaze vazbu.

Obr.2.1  Stavovy diagram jedné osy

Stavovy diagram skupiny popisuje stav celé skupiny os. Je nadfazen stavovému diagramu
pro osu. Pokud osy jsou sdruZeny ve skupiné, pak stavové diagramy jednotlivych os jsou také
aktivni a existuje proto vzajemny vztah mezi obéma stavovymi diagramy (viz Tab.2.1 a
Tab.2.2).

TXV 003 68.01 7



Stavové diagramy

,GroupDisabled je inicializani stav po zapnuti napjeni, kdy skupina os muze byt

vytvofena. Vydanim prikazu MC_GroupEnable je teprve opustén tento stav.
Nasledujici stav je ,GroupStandby®. V tomto stavu je skupina pfipravena k

fizeni, ale zadny

FB ji nefidi. V tomto stavu mUze byt skupina dodatecné ménéna, nebo referencovana, je-li to
potieba. Jestlize jedna osa skupiny provadi referencovani, pak cela skupina prechazi také do

stavu ,GroupHoming*.

Je-li skupina fizena néjakym FB, pak se stav zméni do stavu ,,GroupMoving®.
»GroupStopping“ je specialni stav, kdy pfikaz MC_GroupStop zastavuje pohyb a pak
automaticky prejde do stavu ,GroupStandBy*, jakmile jeho vystup “Done” je nastaven a vstup

.Execute” je jiz ,FALSE".

Nastane-li chyba v nékteré ose skupiny, nastavi se stav ,GroupErrorStop®, ktery mize byt

opustén pouze prikazem ,MC_ResetGroup®.

Note 1 and
MC_GroupHalt

( GroupMoving

Q
.,
o
)
. .
0

MC_GroupStop

MC_GroupStop

(GroupHoming);"'\,\
((GroupDisabled

%/

MC_AddAxisToGroup

@

GroupStopping)

..... Note2 Error

GroupErrorStoD

MC_GroupEnable

GroupStandby MC_GroupReset

MC_GroupDisable

MC_UngroupAllAxes
MC_RemoveAxisFromGroup

(Note5)

x_/

MC_RemoveAxisFromGroup
MC_SetKinTransform
MC_UngroupAllAxes

MC_AddAxisToGroup

MC_RemoveAxisFromGroup (Note 6)
MC_SetKinTransform

Poznamky:
Plné ¢ary predstavuji prechody od ptikazi z FB, pferusované ¢ary vyjadiuji ptechody vyvolané automatic
Note 1: Plati pro vSechny neadministrativni, to je pohybové FB

Note 2: VSechny FB mohou byt zavolany, ale nebudou se provadét, kromé MC_GroupReset.
Note 3: MC_GroupStop.Done AND NOT MC_GroupStop.Execute

ky.

Note 4: FB MC_GroupDisable a MC_UngroupAllAxes muze byt vydan ve vSech stavech mimo GroupErrorStop a vzdy zméni

stav do stavu GroupDisabled.

Obr.2.2  Stavovy diagram pro skupinu os

TXV 003 68.01



POPIS PRIKAZU PRO RiZENi MODULU

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

e Jestlize minimalné jedna osa ve skupiné je v pohybu pomoci pfikazu, pak cela skupina je ve
stavu ,GroupMoving“.

e Jestlize vSechny osy ve skupiné jsou v ,StandStill, potom je skupina ve stavu
,GroupStandby*.

e Jestlize jedna osa ve skupiné je v ,ErrorStop“, potom je cela skupina ve stavu
,GroupErrorStop®.

o Jestlize skupina je ovladana skupinovym pfikazem, pak vSechny jednotlivé osy jsou ve stavu
SynchronizedMotion

e Jestlize skupina je ve stavu GroupStandby, pak nejsou ovliviiovany stavy jednotlivych os.

e Jestlize skupina je ve stavu GroupErrorStop, pak nejsou ovliviiovany stavy jednotlivych os.

e Stav GroupHoming je pouze dosazitelny uzitim pfikazu MC_GroupHome. Je-li jedna osa ve
stavu MC_Home, pak skupina je ve stavu GroupHoming.

e Stav GroupStopping je pouze dosazitelny uZzitim pfikazu MC_GroupStop. Je-li jedna osa ve
stavu MC_Stop, pak skupina je ve stavu GroupStopping.

Tab.2.1 Pfehled vztah( stavl pro skupinové pohyby se stavy v jednotlivych osach.

Command Group State AXis state

*MC_MoveLinearXxx / GroupMoving SynchronizedMotion
*MC_MoveCircularXxx

*MC_MoveDirectXxx GroupMoving SynchronizedMotion

*MC_MovePath GroupMoving SynchronizedMotion

*MC_MovePathSyncroniz| GroupMoving SynchronizedMotion
ed

*MC_GroupHalt GroupMoving SynchronizedMotion

*MC_GroupStop GroupStopping / SynchronizedMotion /

GroupStandBy Standstill
GroupErrorStop Not relevant for Axis
*MC_GroupHome *GroupHoming SynchronizedMotion

Vyklad: (aktualizace k PLCOpen Part4 VV0.98)

Ptikazy skupinovych pohybu povedou vzdy do SynchronizedMotion stavu ve stavovém diagramu jednotlivych os ve skuping.
V piipadg, ze skupina os je GroupStandBy pak vSechny osy skupiny jsou v StandStill stavu.

GroupErrorStop nepovede jednotlivé osy ve skupiné do ErrorStops, protoze chyba se mize vztahovat pouze k celé skuping.
V ptipad¢ ErrorStop jedné osy ze skupiny piejdou do GroupErrorStop vSechny osy ve skuping.

Zastavovani skupiny provadéji jednotlivé osy synchronizovanym pohybem, a ne jako samostatné osy.

A stopping group leaves the single axis in synchronized motion as none of the single axis performs a single axis stop.
Poznamka: FB oznacené * jsou teprve pfipravovany

2.4 Seznam FB pro fizeni pohybtli os v GT-x75x

Funkéni bloky muzeme rozdélit do tfi zakladnich skupin:

FB pro fizeni samostatnych os ( Single Axis) ( kap.3)

FB pro fizeni dvou os s vzajemnou vazbou master / slave ( Multiple Axis ) (kap.4)

FB pro Fizeni os zafazenych do skupin a ovladanych spole¢né ( Group ) (kap.5). Na celou
skupinu se pohlizi jako na jeden pohybovy objekt s drahou ( napf. 3 osy XYZ v prostoru).

Dale FB miUzeme délit na:

FB administrativni (Administrative )

FB pohybové (Motion )

Funké&ni bloky se jmeny zadinajici MC_... odpovidaji specifikaci normy MotionControl.
Funké&ni bloky se jmeny zacdinajici GT_... jsou doplnény nad ramec této normy.

TXV 003 68.01 9



Seznam FB pro fizeni pohybt os v GT-x75x

Tab.2.2 Pfehled FB pro fizeni os

Administrative Motion
Single Axis Multiple Axis Single Axis Multiple Axis
MC_Power *MC_CamTableSelect [ MC_MoveAbsolute MC_Gearln

MC_ReadStatus

MC_MoveRelative

*MC_GearOut

MC_ReadAxisError

MC_MoveVelocity

MC_GearInPos

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

* MC_ReadParameter

* MC_VelocityProfile

* MC_ReadBoolParameter

* MC_MoveContinue

* MC_WriteParameter

GT_Jog

* MC_WriteBoolParameter

GT_EStop

* MC_TouchProbe

Single Axis Homing

GT_SetConstant

MC_StepAbsSwitch

*GT_SWLIm MC_StepLimitSwitch
*GT_Touch MC_StepBlock
GT_Analog MC_StepRefPulse

* GT_Pulse MC_StepDirect

* GT_Show MC_FinishHoming
GT_SInfo * MC_StepAbsolute

GT_AxStatusString

* MC_StepRefFlyingSwitch

GT_AXErrStringCZ

GT_AXErrStringeN

* MC_StepRefFlyingRefPulse

Poznamka: FB oznacené * jsou teprve pfipravovany

(aktualizace k PLCOpen Part1V1.1, Part2VV1.0,Part5Vv0.99)

Administrative (Group)

Motion (Group)

Axis Grup

Axi sGrup

Synchronized

MC_AddAxisToGroup

*MC_GroupHome

* MC_SyncAxisToGroup

MC_UngroupAllAxes

* MC_GroupStop

* MC_MovePathSynchronized

* MC_GroupReadConfiguration

* MC_GroupHalt

* MC_TrackConveyorBelt

* MC_GroupEnable

MC_MoveL inearAbsolute

* MC_TrackRotaryTable

* MC_GroupDisable

* MC_MoveLinearRelative

* MC_SetKinTransform

* MC_MoveCircularAbsolute

* MC_SetCartesianTransforms

* MC_MoveCircularRelative

* MC_SetCoordinateTransform

* MC_MoveDirectAbsolute

* MC_ReadKinTransform

* MC_MoveDirectRelative

* MC_ReadCartesianTransforms

* MC_MovePath

* MC_ReadCoordinateTransform

* MC_GroupSetPosition

MC_GroupReadActualPosition

* MC_GroupReadActualVelocity

* MC_GroupReadActual Acceleration

MC_GroupReadStatus

MC_GroupReadError

* MC_GroupReset

* MC_PathSelect

* MC_GroupSetOverride

* MC_SetDynCoordTransform

10
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POPIS PRiIKAZU PRO RiZENi MODULU

Poznamka: FB oznacené * jsou teprve pfipravovany

2.5 Popis rozhrani FB

Funk¢ni bloky maji definované rozhrani podle standardu IEC - 61 131 - Motion Control.
Kazdy FB ma vzdy aktivacniho vstup typu BOOL, vstupy s pfedavanymi parametry riznych
typu a vstupy IN_OUT s odkazem na osy, které se ucastni fizeni. Vystupy FB jsou vzdy alesponi
jeden vystup typu BOOL potvrzujici akci, jeden chybovy vystup typu BOOL a vystup s kddem

pfipadné chyby. Déale pak nékolik vystupu s vyslednymi parametry. Podrobny popis bude
uveden dale. Obecna pravidla chovani signall jsou uvedena v Tab.2.3

(aktualizace k PLCOpen Part4 VV0.99)

( Humeg'l
Z.
~EB-Home | Ecu@j sS4y Doneld 1. Jméno instance (jméno musi byt
0.0 Eusylz unikatni!! )
SetPositiorn Busy .
O vetocity | |active|—— 2. Typ funkéniho bloku ( MC_ jméno FB )
loooo.a Ahortedlz
— FineWVeloc Abhorted .. ,
0.0 Errorlz 3. VAR_INPUT - Vstupni signaly
LevRef Error
#T30= ErrorID , . ,
Timelimit £rrorID 4. VAR_OUTPUT - Vystupni signaly
ul
Driwve. k3 - 5. 5. VAR_IN_OUT - odkaz na osu
(e auci 3] (typ T_AXIS_REF )
Obr.2.3  Pfiklad volani funké¢niho bloku v jazyku FBD

PROGRAM prgM
VAR

ain

Start : BOOL;
Done2,Busy2,Active2, Aborted2,Error2 : BOOL;
ErrorID2 : WORD;
Head X : MC_MoveAbsolute;
END VAR
Head X (Execute := Start,
Position := 60000.0, Velocity := 200.0,
Acceleration := 20.0, Deceleration := 20.0,
Jerk := 0.0, BufferMode := Aborting,
Done => Done2, Busy => Busy2,
Active => Active2, Aborted => Aborted2,
Error => Error2, ErrorID => ErrorID2,
Axis := Pohon.Ax1l);
END PROGRAM
Obr.2.4  Priklad volani funkéniho bloku v jazyku ST:
Head_x
MC_Movesbsolute
ExecLie Done
aoo00.0 Position Buisy By 2
Welocity Active ACtivez
Acceleration  Aborted Abortedz
Deceleration Errar Errord
- Jerk EtrorID
_ - Direction \—_ < ErrorD2 |
BufferMode
[ Pohion, &x1 Lxis
Obr.2.5 P¥iklad volani funkéniho bloku v jazyku CFC
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Popis rozhrani FB

Tab.2.3 Obecna pravidla chovani MC_FB

Instance FB Od stejného typu FB miize byt volano v jednom prichodu programu PLC vice instanci, ale
kazda musi mit jiné, unikatni jméno !!! Nasledna pravidla by prestala fungovat.

Vyluénost .Busy, ,Done®, ,Error‘, and ,Aborted” jsou vzajemné vyluéné: pouze jeden muze byt TRUE v

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

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

Vystupni statusy

,oone”, [InGear”, ,InSync”, ,InVelocity”, “Error”, “ErrorlD” a ,Aborted”

jsou vynulovany se sestupnou hranou ,Execute”. Nicméné sestupna hrana ,Execute”
nezastavuje nebo jinak neovlivni provadéni aktualniho FB. Musi byt zaru¢eno, ze odpovidajici
vystupy jsou nastaveny alespon na jeden cyklus jestlize stav nastal, dokonce i jestlize ,Execute”
byl smazan pfed dokon&enim FB.

Jestlize instance FB pfijme novy ,Execute” pfed dokon&enim ( jako sled pfikaz(i na tu samou
instanci), FB nemuze vratit odezvu ,Done” nebo ,Aborted” na tu pfedchozi akci.

Vstupni Jsou pouzity s nabéznou hranou ,Execute”. Pro modifikaci parametru v ose je nezbytné zménit
parametry hodnotu parametru(ll) a spustit pfikaz opét.

Chybéjici V souladu s IEC 61131-3, jestlize néktery parametr funkéniho bloku chybi (,open”), potom bude
vstupni pouzita hodnota z pfedchoziho volani této instance. Pfi prvnim volani je pouzita inicializacni
parametry hodnota.

Pojem ,Position*
versus

,Position” je hodnota definovana soufadnym systémem.
,Distance” je relativni vzdalenost méfena souvisejicimi technickymi jednotkami, je to rozdil mezi

,Distance" dvéma pozicemi.

Znaménkova .Vvelocity”, ,Acceleration”, ,Deceleration” a ,Jerk” jsou vzdy kladné hodnoty.

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

ZpUsob V&echny bloky maji dva vystupy, které se zabyvaji chybami, které mohou nastat pfi vykonavani
zachazeni s FB:

chybami “Error” - vzestupna hrana “Error” informuje, ze chyba nastala b&éhem provadéni FB.

LErrorlD* - chybové €islo

Vystupy ,Done”, ,InVelocity”, ,InGear” a ,InSync” znamenaji Uspésné dokonceni, tyto signaly jsou
vyluéné k “Error”.

Typy chyb:

* Funkénich blokd ( napf. parametry mimo rozsah, pokus o nedodrzeni postupu zpracovani
povolenych stavu )

* Komunika¢ni (Communication)

* Pohybové (Drive )

Hlaseni chyby od instance nemusi mit vZdy za nasledek pfeneseni osy do stavu “StandStill”,
muze to byt jen chyba nevhodnych parametrd, které instance do osy ani nevysle.

Chybové vystupy pfisludného FB jsou nulovany se sestupnou hranou ,Execute®.

Chovani ,Done*
vystupu

,poone” vystup (tak jako ,InGear”, ,InSync”, ..) je nastaven, kdyZ nafizena akce byla kompletné
uspésna. Je-li vstup ,Execute” jiz neaktivni vystup je nastaven jen jako impulz na 1 cyklus PLC.
Kdyz vice FB pracuje s tou samou osou postupné, plati nasledujici vztah:

kdyz jeden pohyb osy je pferuSen jinym pohybem té samé osy bez dosazeni zavérecného cile,
,Done” prvniho FB nebude jiz nastaven.

Chovani ~Aborted” je nastaven, kdyz pohybovy pfikaz je prerusen jinym pohybovym pfikazem.

~Aborted* Chovani ,Aborted” je podobné jako ,Done”, kdyz ,Aborted” nastane, ostatni vystupni signaly, jako
vystupu .InVelocity” jsou resetovany.

Vstupy Jestlize FB je fizen s parametry, které vysledné prestupuji pozadované limity instance, FB
prevysujici generuje chybu.

aplikacéni limity

Dusledkem této chyby neni ovlivnéni osy a tedy mize byt zménéna aplikaénim programem.

Chovani ,Busy®
vystupu

Kazdy FB muze mit vystup ,Busy” vyjadfujici, ze FB neni dokon¢en.

,BUSY” je nastaven s nabéznou hranou ,Execute” a je smazan, kdyz ,Done”, ,Aborted”, nebo
»Error’ jsou nastaveny.

Je doporuéeno, aby FB musel drZet aktivni smyc¢ku uZivatelského programu nejméné tak dlouho,
pokud ,Busy‘ je platny, protoZe vystupy se se mohou stale ménit.

Vystup ,Active”

“Active” vystup je poZzadovan pro bufrované FBs.
Tento vystup je nastaven ve chvili kdy FB prebere fizeni pohybu proplj¢ené osy. Pro
nebufrovany méd vystupy ,Active” a ,Busy” maji tu samou hodnotu.

,Enable“, ,Valid*
» Status®

.Enable” vstup je v paru s ,Valid” vystupem. ,Enable” je citlivy na aroven, a ,Valid” ukazuje, Ze
vystupy FB jsou dostupné. ,Valid” vystup je TRUE tak dlouho, dokud hodnota vystupu je platna,
kdyz ,Enable” vstup je TRUE. Pfislusna vystupni hodnota mize byt oberstvovana, dokud vstup
,Enable” je TRUE. Jestlize je FB v chybé, pak vystup neni platny (,Valid” je nastaven FALSE).
Kdyz podminky chyby zmizi, hodnoty se obnovi a ,Valid” vystup bude opét nastaven.
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Execute

Busy

Done

CommandAborted

|
|
|
|
|
Error |
|
|
|
|
|

~

Example 1

~

Example 2

Example 3

\j

Obr.2.6

Priklady chovani signalt rozhrani FB

2.6 Aborting versus Buffered mody

Nékteré FB maji vstup nazvany ,BufferMode”. Tento vstup urcuje jestli FB pracuje
v ,bufferovaném®, nebo ,nebufferovaném® maodu. Rozdil mezi témito mody je v tom, kdyz

zacina jejich prikaz:

* Pfikaz v ,nebufferovaném® maodu prerusi vykonavani pravé aktivniho pfikazu a zaCne

bezprostfedné pracovat.

* Pfikaz v ,bufferovaném® modu ¢eka, dokud pravé aktivni pfikaz neskonci a FB nenastavi

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

BufferMode ma nasleduijici varianty:

- FB pferusi pravé aktivni pfikaz a zacne bezprostfedné pracovat.
,nhebuferovany“ maéd.

- FB zaCne pracovat az pfedchozi pohyb je ,Done” , pokud neni
pozadovano navazani pohybu (blending ).

- FB zacne fidit osu az predchozi FB skonci, ale osa nezastavi mezi

* 0 Aborting (Default)
+ 1 Buffered

* 2 BlendingLow

pohyby. Rychlost plynule navaze na rychlost, ktera je niz8i z obou
pfikazl v koncové pozici prvniho pohybu.

+ 3 BlendingPrevious
* 4 BlendingNext

+ 5 BlendingHigh

- FB navaze pohyb s rychlosti prvniho FB v koncové pozici prvniho
pohybu.

- FB navaze pohyb s rychlosti nového FB v koncoveé pozici prvniho
pohybu.

- FB navaze pohyb s rychlosti, ktera je vysSi z obou pfikazi v
koncové pozici prvniho pohybu.

TXV 003 68.01
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Aborting versus Buffered mody

Nasledujici pfiklady popisuji rozdily mezi témito mody:
Priklad 1: Chovani dvou naslednych pohybt do jedné osy bez bufferovani (Aborting maod)

Motionl
Start_1 MC_Mowvelbhsolute
Execute Done
looo.o
Position Eusy
z000.0
Telocity Active
lio00.0
Aoceleration Bhorted
laa.ad
Deceleration Error
[}
Jerk ErrorIl
0
Direction
Ahorting
EufferModes
Drive_ Axl
Axis hyis

Motionsg
Done_1 Btarc_Z MC_Mowvebbsolute
Execute Done
Busy_1 zoo00.0
Position Busy
Active_l ro0o.0
Welocity Aotive
Ca_l E0.0
Aoceleration Aborted
Error_1 oo
Deceleration Error
ErrID_1 0.
Jerk Exrrorll
o
Direction
Ahorting
BufferMode
Drive.Axl
— Lyis Axis -

Done_Z

Busy_Z

Active_ 2

Ch_Z

Error_Z

ErrID_Z

Obr.2.7 Priklady chovani dvou naslednych pohybu do jedné osy bez bufferovani (Aborting moéd)

Start_1

N

Start_14

]

Busy_1

Busy_14

L 4

Done_1

Done_1A

4

CA_14

Active_1

Active_14

¥

Start_24

v

Busy_2

Busy_24

v

Done_2

Done_24

v

CA_2

CA_24

v

Active_2

Active_24

Velocity

Velocityd

L d

Fosition
2000

1000

/// am
1000

Posifiond

Obr.2.8

-

L

Y

Casové diagramy signaldi. Levy je bez vzajemného prekryti, pravy s pferusenim
prvniho pohybu pfed jeho dokoncenim.
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Priklad 2: Chovani dvou naslednych pohybl do jedné osy s bufferovanim.

Motionl

Start_1 MC_Mowvelbhsolute
Execute Done
loo0o.0
Position Eusy
z000.0
Telocity Active
lio00.0
Aoceleration Bhorted
laa.ad
Deceleration Error
[}
Jerk ErrorIl
0
Direction
Ahorting
EufferModes
Drive_ Axl
Axis hyis

Motionsg

Obr.2.9

Start_1

Priklad chovani dvou naslednych pohybu do jedné osy s bufferovanim (Buffered

méd)

Done_1 Btarc_Z MC_Mowvebbsolute
Execute Done
Busy_1 zoo00.0
Position Busy
Active_l ro0o.0
Welocity Aotive
Ca_l oo
Aoceleration Aborted
Error_1 Eo.n
Deceleration Error
ErrID_1 0.
Jerk Exrrorll
o
Direction
Buffered
BufferMode
Drive.Axl
Lyis Lxis

Busy_1

L

Dens_1

CA_1

T
=
K

L

Busy 2

Done_2

ca_2

Active_2

T
T
T
T
"1
=
1
1
1
1

h’elc)cii;q[

v

Posificn
2000

1000

;H*"’Hrﬂ

-

-

Obr.2.10 Casové diagramy signalt (Buffered méd).

Done_Z

Busy_Z

Active_ 2

Ch_Z

Error_Z

ErrID_Z
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Aborting versus Buffered mody

Priklad 3: Chovani dvou naslednych pohyb( do jedné osy s navazanim pohybu (Blending
maody).

Motionl Motionz Motionz
Start_1 HMC_Mowvebbsolute Done_1 Start_Z MC_Mowvebbhsolute Done_ 2 Start_3 HMC_Mowvebbsolute Done_3
— Execute Done Execute Done Execute Done
o000 Busvy_1 Zooo.o Busvy_Z F00o.0 Busvy_3
— Po=sition Bus=y Position Busy Position Busy ———
z000.0 Active_1 i0o0o.0 Active_Z zooo.o Active_3
Velocity Aotive Weloocitcy Aotive Velocity botive —————
1o0.0 Ca_1 Ed.n0 CAL_Z 100.0 CA_3
Acceleration Aborted Acceleration Aborted Acceleration Aborted —m—
00,0 Error_1l Lo.o Error_2Z 1000 Error_2
Deceleration Error Deceleration Error Deceleration Error ——————
o.o ErrID_1 o.o ErrID_Z o.o ErrID_3
Jerk ErrorIDl Jerk ErrorID Jerk ErrorID
1] 1] 1]
— Direction — Direction — Direction
Abhorting EBlending. . . Elending. . .
BufferMode — BufferMode — Bufferlodes
Driwe. Axl Drive_ Axl Driwve. Axl
Axi Axis [ Axi Axis - Axi Axis -
Start_1 Start_1 —l
Busy_1 Busy_1
Done_1 _l Done_1 _|
CA_t CA 1
Active 1 Active_1
Start_2 Start 2 _I
Busy 2 Busy_2
Done_2 ’_| Done_2: _]
CA_2 Ca_2
Aciive_2 Aptive_2
Start 2 Start_3 _|
Busy_3 Busy_3
Donig_2 Dans_3.
Ch_3 CA_3
Active_2 Active_3
Welozity, Welocity,
Position /// Position r//"'
2000 R
,_.-""'_'-.-.-'_F ‘_'_._...-""'_
, | —] 1093 |
oo | f,..-—-’"f

Obr.2.11 Casové diagramy signalii. Levy je s navazanim Motion2 i Motion3 (BlendingLow
maod), pravy je s navazanim Motion2 i Motion3 ( BlendingPrevious maéd ).
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Start_1

Busy_1

Done_t

Active_1

Busy_2

Done_2

CA 2

Active_2

Busy_3

Done_3

CA 3

Active_2

Velosity,

-

Position
000

il

| —

|

-'-.-'_'_'_r."-r"

/"'IH/J’

]

Start_1

Busy_1

Dione_1

CA_1

Cione_2

CA_2

Aetive_2

Busy_3

Cione_2

CA_3

Active_2

Velocityh

P

Position
bl

1ooo

..--"'"’r

..-""_'-'_-.-.-.-H-F

]

.
/

| —

Obr.2.12 Casové diagramy signald. Levy je s navazanim Motion2 i Motion3 (BlendingNext
maod), pravy je s navazanim Motion2 i Motion3 ( BlendingHigh maod ).

Tab.2.4 Aplikace bufferovaného médu v FB

Funkéni blok Muze byt specifikovan | MiiZe byt nasledovan Ktery signal aktivuje
jako bufferovany buferovanym prikazem nasledujici bufferovany FB

MC_MoveAbsolute ANO ANO Done

MC_MoveRelative ANO ANO Done

MC_MoveAdditive ANO ANO Done

MC_MoveVelocity ANO ANO InVelocity

MC_Stop ANO ANO Done AND NOT
Execute

MC_Power ANO ANO Status

TXV 003 68.01
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Aborting versus Buffered mody

MC_StepAbsSwitch ANO ANO Done
MC_StepLimitSwitch ANO ANO Done
MC_StepBlock ANO ANO Done
MC_StepRefPulse ANO ANO Done
MC_StepDirect ANO ANO Done
MC_FinishHoming ANO ANO Done

* MC_PositionProfile ANO ANO Done

* MC_VelocityProfile ANO ANO Done
MC_Gearln ANO NE —

* MC_GearOut NE ANO Done
MC_GearInPos ANO ANO InSync
*MC_Camin ANO ANO EndOfProfile
* MC_CamOut NE ANO Done
* MC_Phasing ANO NE -
*GT_Touch ANO ANO Done
*MC_GroupStop ANO ANO Done
* MC_GroupHalt ANO ANO Done
* MC_MoveLinearAbsolute ANO ANO Done
* MC_MoveLinearRelative ANO ANO Done
* MC_MoveCircularAbsolute ANO ANO Done
* MC_MoveCircularRelative ANO ANO Done
* MC_MoveDirectAbsolute ANO ANO Done
* MC_MoveDirectRelative ANO ANO Done
* MC_MovePath ANO ANO Done
* MC_SyncAxisToGroup ANO ANO InSync
* MC_MovePathSynchronized ANO ANO InSync
* MC_TrackConveyorBelt ANO ANO Done
* MC_TrackRotaryTable ANO ANO Done

Poznamka: Administrativni piikazy nejsou v této tabulce vypsany. Zpracovavany jsou okamzité a netcastni se bufferovani.

Poznamka: FB oznadené * jsou teprve pfipravovany

Je-li trvajici pohyb pferusen jinym pohybem, mlze nastat situace, ze brzdna draha
neodpovida limitu zpomaleni a dojde k prejeti cilové polohy. V pfipadé kdy osa nemlze zménit
smér a vratit se do cilové polohy je mozné v rotacni ose pfidat modulo. V modulo osy se mlze
opakovat specifikovana poloha vicekrat. V linearnim systému nasledek prebéhnuti musi byt
vyfeSen navratem pro dosazeni cilové polohy, protoZe kazda pozice je jedinecna.

18
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3 FUNKCNIi BLOKY PRO RiZENi SAMOSTATNYCH OS

FB pro fizeni samostatnych os ( Single Axis) ( kap.3)

FB pro Fizeni dvou os s vzajemnou vazbou master / slave ( Multiple Axis ) (kap.4)

FB pro fizeni os zarazenych do skupin a ovladanych spolecné ( Group ) (kap.5). Na celou

Skupinu se pohliZi jako na jeden pohybovy objekt s drahou ( napr. 3 osy XYZ v prostoru).
( Seznam FB pro fizeni pohybl os je v Tab.2.2)

Upozornéni: Ve vSech FB v této verzi SW neni podporovana funkce parametru Jerk, i kdyz
je u vSech pohybovych bloku definovan!

3.1 GT_SetConstant

GT_SetConstant

Tento FB umoziuje zadat zakladni konstanty pro nastaveni osy.

VAR_IN_OUT
| Axis T AXIS REF
| VAR_INPUT
Execute BOOL Zapis konstant na nab&éznou hranu ,,Execute®
Kp REAL Zesileni regula¢ni smycky
Ki REAL Integracni konstantu regulacni smycky
Kd REAL Derivaéni konstantu regulac¢ni smyc¢ky
Ff REAL FeedForward - predikce rychlosti na vystupu regulatoru
Kc REAL Zpétna integracni korekce pieteCeni regulacni smycky
Vmax REAL Rychlost osy pii napéti 10V — maximalni rychlost
LimPos REAL Positivni sw limita
LimNeg REAL Negativni sw limita
Kil REAL Integraéni konst. dojezdu osy (je-li ModelSpeed=0 a nejsem v poloze)
Filter REAL Doba filtrace vypoctu skute¢né rychlosti osy VEL [ms]
| VAR_OUTPUT
Done BOOL Konstanty jsou zapsany
Busy BOOL FB fidi osu
Error BOOL Signalizuje, ze chyba nastala ve FB
ErrorlD WORD Identifikace chyby
| Poznédmka:
GT_3SetConstants
BOOL— Execute Done —BOOL
REAL-{ Hp Busy —BOOL
REAL— Ki Error —BOOL
REAL— Kd ErrorID —WORD
REAL- Ff
REAL-| Kc
REAL— Umax
REAL—-| LimPos=
REAL—- LimHeg
REAL— Ki1
REAL— Filter
T_AXIS_REF Axis

TXV 003 68.01
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MC_Power

3.2 MC_Power

Jsou-li do osy zapsany konstanty pfikazem GT_SetConstant, miZeme osu uvést v Cinnost
povelem MC_Power.

Je-li parametr SpeedMode roven 0, pfipoji se na vystup napéti z pfevodniku a uzavfe se
polohova vazba regulatoru osy. Regulator okamzité vykompenzuje vSechny drifty v regulaéni
smycCce a osa se zpevni, protoze Zadana modelova poloha i rychlost osy je po zapnuti nula.

Je-li parametr SpeedMode roven 1, pfipoji se na vystup napéti z pfevodniku odpovidajici
modeloveé rychlosti, to je také nula. ProtoZe vSak neni uzaviena polohova vazba z odmérovani,
tak se osa muzZe pohybovat zbytkovou rychlosti danou driftem v8ech ¢lanku v fetézci (vystupni
zesilovac¢ polohovaciho modulu GT-x75x a analogoveého vstupu vykonového budi¢e motoru).

MC_Power
Tento FB uvoliiuje pohon, odepne brzdu, ,je-li pouzita a uzavird polohovou vazbu.
VAR_IN_OUT
| Axis T _AXIS_REF
| VAR_INPUT
Enable BOOL ,,Enable” je true, pak je pohon zapnut do vazby a pfipravi se k praci.
SpeedMode BOOL 0..Zapne osu v polohové zpétné vazbé 1..Zapne osu v rychlostnim
rezimu bez zpétné vazby
BufferMode MC_BufferMode | Maod bufferovani:
Aborting - s prerusenim aktualniho ptikazu (Default),
Buffered - s bufferovanim ptikazl se zastavenim,
[ VAR_OUTPUT
Status BOOL Skute¢ny stav vykonného pohonu osy ( true = zapnut a polohova
vazba osy je uzaviena, stav osy uz neni ,,Disabled* )
Error BOOL Signalizuje, ze nastala ve FB n¢jaka chyba
ErrorlD WORD Identifikace chyby
Poznamka:

* Kdyz FB MC_Power je volan s ,,Enable = true* a je-li osa ve stavu ,,Disabled”, pak pfejde do stavu ,,Standstill*, je-li bez
chyby, nebo do stavu ,,ErrorStop* kdyz je v chybé. Pfitom se uzavie v regulatoru polohova vazba. Ale pozor, nuluje se ve
statusu osy piiznak REF, Ze byl nastaven referen¢ni bod soufadné soustavy. Poté je tieba vyhledat referenci ( viz kap.6.), hebo
ptikazem MC_FinishHoming se potvrdi, Ze reference soufadné soustavy je stale platna.

* Bude-li chyba osy béhem chodu, piejde osa do stavu ,,ErrorStop*. Je-li to mozné, polohova vazba zustane uzaviena.

* Kdyz FB MC_Power je volan s ,,Enable = false* , pak osa zastavi po max. ramp€, byla-li v pohybu, ptejde do stavu
»Disabled ze vSech stavi vetné ,,ErrorStop* a polohova vazba osy bude rozpojena. Chybové hlaseni ztistane nastaveno.

MC_Fower
BOOL- Enable Status —BOOL
BOOL- SpeedHode Busy —BOOL

MC_BufferMode—| BufferMode Active —BOOL
Aborted —BOOL

Error —BOOL
ErrorID —WORD

T_AXIS_REF Axis
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3.3 MC_ReadStatus

MC_ReadStatus

Tento FB zveiejtiuje stavy osy, viz diagram na Obr.2.1.

VAR_IN_OUT
| Axis T AXIS REF
| VAR_INPUT
| Enable BOOL Davej na vystupy stavy osy, pokud vstup ,,Enable* je true
[ VAR_OUTPUT
Valid BOOL Vystupni hodnoty jsou platné
Error BOOL Signalizuje, Ze chyba nastala v FB
ErrorlD WORD Identifikace chyby
ErrorStop BOOL Viz Stavovy diagram na Obr.2.1.
Disabled BOOL Viz Stavovy diagram na Obr.2.1.
Stopping BOOL Viz Stavovy diagram na Obr.2.1.
Standstill BOOL Viz Stavovy diagram na Obr.2.1.
DiscreteMotion BOOL Viz Stavovy diagram na Obr.2.1.
ContinuousMotion BOOL Viz Stavovy diagram na Obr.2.1.
SynchronizedMotion BOOL Viz Stavovy diagram na Obr.2.1.
Homing BOOL Viz Stavovy diagram na Obr.2.1.
Ref BOOL Osa drzi referencni pozici - probéhl ,,Homing™
| Poznamka:

BOOL—- Enable

HMC_Readitatus

Er
Erro
Dis
s5to
5tand

VYalid —BOOL
Error —BOOL
rorID —WORD

r5top —BOOL
abled —BOOL
pping —BOOL
Still BOOL

DiscreteMotion FBOOL
ContinuousHMotion —BOOL
SynchronizedHotion BOOL

Homing BOOL
Ref —BOOL
T_ASIS_REF Axis
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MC_ReadAxisError

3.4 MC_ReadAxisError

MC_ReadAxisError

Tento FB zvefejiuje obecnou chybu osy netyka se chyby vlastniho FB.

VAR_IN_OUT
| Axis T AXIS REF
| VAR_INPUT
| Enable BOOL Davej chybové hlaseni pokud vstup ,,Enable® je true
[ VAR_OUTPUT
Valid BOOL Vystupni hodnota chyby je platna
Error BOOL Signalizuje, ze nastala v ose néjaka chyba
AXxisErrorID WORD Identifikace chyby osy
Poznamka:

* Tento FB Cte stejny parametr AxisErrorID jako pfi pouziti MC ReadParameter.

MC_ReadAxisError
BOOL— Enable Ualid —BOOL
Error FBOOL
AxisErrorID —WORD
T_AKIS_REF Axis
3.5 MC_Reset
MC_ Reset
Tento FB smaze chyby, které hlasila osa a ptevadi osu ze stavu ,,ErrorStop* do stavu ,,StandStill*.
VAR_IN_OUT
| Axis T _AXIS REF
[ VAR_INPUT
| Execute BOOL Reset na nabéZznou hranu ,,Execute*
[ VAR_OUTPUT
Done BOOL Stav ,,StandStill“ je dosazen
Busy BOOL FB fidi osu
Error BOOL Signalizuje, ze chyba nastala ve FB
ErrorlD WORD Identifikace chyby
Poznamka: Pokud je osa v chybé, kterd zptisobi zruseni polohové vazby, tak osa piechazi ze stavu ,,ErrorStop* do stavu
,,Disabled*
MC_Reset
BOOL- Execute Done —BOOL
Busy —BOOL
Error BOOL
ErrorID —WORD
T_AXIS_REF Axis

22
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3.6 MC_ReadActualPosition

MC_ ReadActualPosition

Tento FB ptfedava aktualni polohu osy.

VAR_IN_OUT
| Axis T AXIS_REF
| VAR_INPUT
| Enable BOOL Ziskavat aktualni polohu osy, pokud je ,,Enable = true*.
| VAR_OUTPUT
Valid BOOL Poloha je platna
Error BOOL Signalizuje, ze chyba nastala ve FB
ErrorlD WORD Identifikace chyby
Position REAL Poloha osy v [mm]
| Poznédmka:
HMC_ReadfActualPosition
BOOL— Enable Ualid —BOOL
Error FBOOL
ErrorID —WORD
Position —REAL
T_ARXIS_REF Axis
3.7 GT_Jog
GT Jog
Tento FB umoznuje fidit posuv osy ru¢né pomoci binarnich signald.
VAR_IN_OUT
| Axis T _AXIS_REF
| VAR_INPUT
Enable BOOL Posuv osou je povolen, pokud je ,,Enable = true*.
JogPos BOOL Vstup pro positivni smér
JogNeg BOOL Vstup pro negativni smér
JogVelo REAL Rychlost posuvu [mm/s]
JogAcc REAL Zrychleni posuvu [mm/s2]
JogDec REAL Zpomaleni posuvu [mm/s2]
JogJerk REAL Jerk - zména zrychleni/zpomaleni [mm/s3]
| VAR_OUTPUT
Error BOOL Signalizuje, ze chyba nastala ve FB
ErrorlD WORD Identifikace chyby
Poznamka:

* Pfikaz pracuje i kdyZ neni jesté nalezena reference. Pouziva uvnitt povely MC MoveVelocity a MC_Stop.

GT_JOG
BOOL-| Enable Error BOOL
BO0OL— JogPos ErvorID —WORD
BOOL—-{ JogHeg
REAL— JogUelo
REAL-{ JogAcc
REAL—-{ JogDec
REAL— JogJerk
T_AXIS_REF Axis

TXV 003 68.01
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3.8 MC_MoveAbsolute

MC_MoveAbsolute

Tento FB fidi pohyb do absolutni cilové pozice

VAR_IN_OUT
| Axis T AXIS_REF
| VAR_INPUT
Execute BOOL Start pohybu osy na nab&éznou hranu ,,Execute*
Position REAL Cilova pozice pohybu [mm]
Velocity REAL Maximalni rychlost pohybu [mm/s]
Acceleration REAL Zrychleni pohybu [mm/s2]
Deceleration REAL Zpomaleni pohybu [mm/s2]
Jerk REAL Jerk - zména zrychleni/zpomaleni [mm/s3]
Direction MC_Direction Rizeni sméru jen pro osu v rotaénim modu:
e Positive_direction - v kladném sméru,
e Negative direction - v ziporném sméru
BufferMode MC_BufferMode | Méd bufferovani:
Aborting - s prerusenim aktualniho ptikazu (Default),
Buffered - s bufferovanim ptikazli se zastavenim,
BlendingLow, BlendingPrevious, BlendingNext, BlendingHigh -
- S bufferovanim ptikazti a navazanim rychlosti pohybu
[ VAR_OUTPUT
Done BOOL Ptikaz je dokoncen
Busy BOOL Ptikaz neni jesté dokoncen
Active BOOL Ptikaz aktivné fidi osu
Aborted BOOL Ptikaz je pferuSen jinym ptikazem
Error BOOL Signalizuje, ze chyba nastala ve FB nebo v fizené ose
ErrorlD WORD Identifikace chyby
Poznamka:

* Ptikaz je ukonéen dosazenim nulové rychlosti, pokud dalsi ptikaz neceka v bufferu.

* Na linearni osu nema parametr ,,Direction” Zadny vliv, je pouzivan jen pro rotacni osu, kdy mtze byt cilova poloha
dosazena vice cestami.
* Pro rota¢ni (modulo) osu je absolutni poloha platna v rozsahu [0 az 360 stuptiti] , kde 360stupiiti je ztotoznéno s 0, nebo v
odpovidajicim intervalu modulo pii zadavani polohy drahou v [mm].

MC_Direction—
MC_BufferMode—
T_AXIS_REF

MC_MoveAbsolute

BOOL-{ Execute Done —BOOL
REAL—- Position Busy —BOOL
REAL—- Velocity Active —BOOL
REAL- Acceleration Aborted —BOOL
REAL-| Deceleration Ervror FBOOL
REAL— Jerk ErrorID —WORD

Direction

BufferiMode

Axis
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[TECO_HTML_TO_HTML_GENERATOR]
3.9 GT_MoveAbsBlock

GT_ MoveAbsBlock

Tento FB fidi pohyb do absolutni cilové pozice se zastavenim na mechanickém dorazu, nebo od signalu ExtStop

VAR_IN_OUT
| Axis T AXIS_REF
| VAR_INPUT
Execute BOOL Start pohybu osy na nabéznou hranu ,,Execute*
ExtStop BOOL Zastavi okamZité pohyb z programu, napt. z komparace tlaku.
Position REAL Cilova pozice pohybu [mm]
Velocity REAL Maximalni rychlost pohybu [mm/s]
Acceleration REAL Zrychleni pohybu [mm/s2]
Deceleration REAL Zpomaleni pohybu [mm/s2]
Jerk REAL Jerk - zména zrychleni/zpomaleni [mm/s3]
TorqueLimit REAL Limit polohové odchylky béhem pohybu zastavi bez rozvazani
polohové vazby. Je-li parametr = 0, neni odchylka kontrolovana.
Direction MC_Direction Rizeni sméru jen pro osu v rotaénim modu:
e Positive_direction - v kladném sméru,
e Negative_direction - v zaporném sméru
BufferMode MC_BufferMode | Maod bufferovani:
Aborting - s prerusenim aktualniho ptikazu (Default),
Buffered - s bufferovanim ptikazli se zastavenim,
BlendingLow, BlendingPrevious, BlendingNext, BlendingHigh -
- S bufferovanim ptikazli a navazanim rychlosti pohybu
| VAR_OUTPUT
Done BOOL Ptikaz je dokoncen
Busy BOOL Ptikaz neni jesté dokoncen
Active BOOL Ptikaz aktivné fidi osu
Aborted BOOL Ptikaz je pferuSen jinym ptikazem
Error BOOL Signalizuje, ze chyba nastala ve FB nebo v fizené ose
ErrorlD WORD Identifikace chyby
Poznamka:

* Piikaz je ukonéen dosazenim nulové rychlosti, pokud dals$i ptikaz ne¢eka v bufferu.

* Na linearni osu nema parametr ,,Direction” Zadny vliv, je pouZavan jen pro rotac¢ni osu, kdy mize byt cilova poloha
dosazena vice cestami.

* Pro rota¢ni (modulo) osu je absolutni poloha platna v rozsahu [0 az 360 stupnid] , kde 360stupiiti je stotoznéno s 0 , nebo v
odpovidajicim intervalu modulo pfi zadavani polohy drahou v [mm].

GT_MoveAbsBlock
BOOL- Execute Done —BOOL
BOOL—| ExtStop Busy —BOOL
REAL- Position Active —BOOL
REAL— Uelocity Aborted —BOOL
REAL-{ Acceleration Error FBOOL
REAL-{ Deceleration ErrorID FWORD

REAL- Jerk
REAL- TorquelLimit
MC_Direction— Direction
MC_BufferMode— Bufferiode
T_AXIS_REF Axis

TXV 003 68.01
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3.10 MC_MoveRelative

MC_MoveRelativ

Tento FB tidi pohyb o specifikovanou relativni vzdalenost vzhledem k aktudlni pozici v ¢ase provedeni piikazu.

VAR_IN_OUT
| Axis T AXIS REF
| VAR_INPUT

Execute BOOL Start pohybu osy na nab&znou hranu ,,Execute*

Distance REAL Relativni vzdalenost pro pohybu [mm]

Velocity REAL Maximalni rychlost pohybu [mm/s]

Acceleration REAL Zrychleni pohybu [mm/s2]

Deceleration REAL Zpomaleni pohybu [mm/s2]

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

BufferMode MC_BufferMode | Mod bufferovani:
Aborting - s pferu$enim aktualniho piikazu (Default),
Buffered - s bufferovanim piikazt se zastavenim,
BlendingLow, BlendingPrevious, BlendingNext, BlendingHigh -

- S bufferovanim ptikazi a navazanim rychlosti pohybu
| VAR_OUTPUT

Done BOOL Pikaz je dokoncen

Busy BOOL Ptikaz neni jest¢ dokoncen

Active BOOL Ptikaz aktivné fidi osu

Aborted BOOL Ptikaz je pferusen jinym piikazem

Error BOOL Signalizuje, ze chyba nastala ve FB nebo v fizené ose

ErrorlD WORD Identifikace chyby

Poznamka:

nastavené sw limity.

* Pfikaz posune soufadnici o relativni vzdalenost od aktualni polohy osy, ne od modelové polohy dosazené piedchozim
pohybem (zbytkova odchylka regulatoru se pied pohybem vynuluje).
* Piikaz nevyzaduje ve statusu osy nastaveny pfiznak vyhledani reference REF. Neni-li nastaven REF pak také ignoruje

» Pfikaz je ukonéen dosazenim nulové rychlosti, pokud dalsi ptikaz neceka v bufferu.

MC_MoveRelative

BOOL-{ Execute Done —BOOL
REAL—- Distance Busy —BOOL
REAL— Uelocity Active —BOOL
REAL- Acceleration Aborted —BOOL
REAL- Deceleration Error FBOOL
REAL— Jerk ErrorID —WORD
HC_BufferHode— BufferHode
T_AXIS_REF Axis
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MC_MoveVelocity

MC_MoveVelocity

Tento FB fidi pohyb jako nikdy nekon¢ici, se specifikovanou rychlosti.

VAR_IN_OUT
| Axis T AXIS_REF
| VAR_INPUT
Execute BOOL Start pohybu osy na nab&éznou hranu ,,Execute*
Velocity REAL Rychlost pohybu [mm/s]
Acceleration REAL Zrychleni pohybu [mm/s2]
Deceleration REAL Zpomaleni pohybu [mm/s2]
Jerk REAL Jerk - zména zrychleni/zpomaleni [mm/s3]
Direction MC_Direction Rizeni sméru pro rotaéni osu:
e Positive_direction - v kladném sméru,
e Negative direction - v zaporném sméru,
BufferMode MC_BufferMode | Méd bufferovani:
Aborting - s pferusenim aktualniho piikazu (Default),
Buffered - s bufferovanim ptikazli se zastavenim,
BlendingLow, BlendingPrevious, BlendingNext, BlendingHigh -
- S bufferovanim ptikazli a navazanim rychlosti pohybu
[ VAR_OUTPUT
InVelocity BOOL Rychlost je dosaZzena
Busy BOOL Ptikaz neni jesté dokoncen
Active BOOL Ptikaz aktivné fidi osu
Aborted BOOL Ptikaz je pferuSen jinym ptikazem
Error BOOL Signalizuje, ze chyba nastala ve FB nebo v fizené ose
ErrorlD WORD Identifikace chyby
Poznamka:

* Pohyb je ukonéen, kdyz FB je pferusen jinym FB s ptikazem v Abort modu.
* Vystup InVelocity se resetuje, kdyz FB je pferuSen jinym piikazem, nebo kdyZ je sestupna hrana ,,Execute*.

HMC_HovelUelocity

BOOL— Execute InUVelocity —BOOL
REAL- Velocity Busy FBOOL
REAL- Acceleration Active —BOOL
REAL- Deceleration Aborted FBOOL
REAL— Jerk Error —BOOL

MC_Direction— Direction ErrorID FWORD

MC_BufferMode— BufferHode

T_ASIS_REF Axis
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3.12 MC_MoveAdditive

MC_ MoveAditiv

Tento FB fidi pohyb o specifikovanou relativni vzdalenost vzhledem K aktudlni pozici v ¢ase provedeni ptikazu.

VAR_IN_OUT
| Axis T AXIS_REF
| VAR_INPUT

Execute BOOL Start pohybu osy na nab&éznou hranu ,,Execute*

Distance REAL Relativni vzdalenost pro pohybu [mm]

Velocity REAL Maximalni rychlost pohybu [mm/s]

Acceleration REAL Zrychleni pohybu [mm/s2]

Deceleration REAL Zpomaleni pohybu [mm/s2]

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

BufferMode MC_BufferMode | Méd bufferovani:
Aborting - s pterusenim aktualniho ptikazu (Default),
Buffered - s bufferovanim piikazt se zastavenim,
BlendingLow, BlendingPrevious, BlendingNext, BlendingHigh -

- S bufferovanim ptikazli a navazanim rychlosti pohybu
[ VAR_OUTPUT

Done BOOL Ptikaz je dokoncen

Busy BOOL Ptikaz neni jesté dokoncen

Active BOOL Prikaz aktivné fidi osu

Aborted BOOL Ptikaz je pferuSen jinym ptikazem

Error BOOL Signalizuje, ze chyba nastala ve FB nebo v fizené ose

ErrorlD WORD Identifikace chyby

| Poznamka: « Ptikaz je ukoncen dosaZzenim nulové rychlosti, pokud dalsi ptikaz ne¢eka v bufferu.

MC_MoveAdditive
BOOL—-{ Execute Done —BOOL
REAL- Distance Busy —BOOL
REAL— Uelocity Active —BOOL
REAL—-{ Acceleration Aborted —BOOL
REAL- Deceleration Evrror —BOOL
REAL—{ Jerk ErrorID FWORD
MC_Buf ferMode—| Bufferbiode
T_AXIS_REF Axis

Posloupnost chvou kompletnich pohybll  Druh pohyb pferugen prenim

Firzt

Second

First Sequence of two complete motions  Second motion interrupts first mation
1
Go o Go MC_Movedhsolute ’_| MC_Moveddditive Finish
3 =T - Execute Daote = Execute Done
1 &000,0 Teat 4000, 0
Done Jia >t Position Busyr Distance Busy
’1 77 = a00.0 200,10
Aboried Velocity Aotiver Velooity Aotive
Awonee = 100.0 100.0
Leoceleration dhortedr Adoceleration Ahortedr
m oa,n 00,0
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Test .
(T
: Bl t 17erk ErrorIhr —|Jerk ErrarIDi
) ! n ihorting
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3.13 MC_Stop

MC_Stop
Tento FB zastavi pohyb osy.
VAR_IN_OUT
| Axis T AXIS_REF
| VAR_INPUT
Execute BOOL Start brzdéni osy na nabé&znou hranu ,,Execute*
Deceleration REAL Zpomaleni pohybu [mm/s2]
Jerk REAL Jerk - zména zrychleni/zpomaleni [mm/s3]
BufferMode MC_BufferMode | Maéd bufferovani:
Aborting - s pferusenim aktualniho piikazu (Default),
Buffered - s bufferovanim piikazl se zastavenim
| VAR_OUTPUT
Done BOOL Pfikaz je dokoncen
Busy BOOL Ptikaz neni jest¢ dokoncen
Active BOOL Ptikaz aktivné fidi osu
Aborted BOOL Ptikaz je pferusen jinym piikazem
Error BOOL Signalizuje, ze chyba nastala ve FB nebo v fizené ose
ErrorlD WORD Identifikace chyby
Poznamka:

* Pokud je vstup ,,Execute = true*, tak osa je stale ve stavu ,,Stoping* a nemiize vykondvat zadné jiné pohybové piikazy.

BOOL-{ Execute

REAL-| Deceleration

REAL— Jerk
MC_BufferMode— Bufferiode

MC_Stop

Done BOOL
Busy —BOOL

Active —BOOL

Aborted BOOL

Error —BOOL
ErrorID —WORD

Axis

T_AXKIS_REF

TXV 003 68.01

29




GT_EStop

3.14 GT_EStop

GT_EStop

Tento FB okamzité nouzové zastavi v§echny osy modulu GT-775x.

VAR_IN_OUT

| Axis

T _AXIS_REF

| VAR_INPUT

| Enable

BOOL

Povoleni pfikazu, kdyZ ,,Enable” je true

| VAR_OUTPUT

| Done

BOOL

Ptikaz je dokoncen osy jsou ve stavu ,,Disabled*

Poznamka:

* Vsechny osy zastavi, zrusi polohové vazby, sepnou brzdy a vynuluji se v§echny chyby. Nastavi se stav ,,Disabled”.

bool—
T_AXIS_REF

GT_ESTOP

Enable Done bool

Axis

3.15 GT_Analog

GT Analog
Tento FB nastavi analogovy vystup osy modulu GT-X75x na pozadovanou hodnotu. (pouze pfi rozpojené vazb¢)
VAR_IN_OUT
| Axis T _AXIS REF
[ VAR_INPUT
Execute BOOL Zména napéti na vystupu osy na nabéznou hranu ,.Execute*
Analog INT Analogova hodnota pfevodniku -4095..10,5V 4095 ...-10,5V
Par USINT Parametr: 0..aktivni ¢innost, 1..konec funkce
[ VAR_OUTPUT
Done BOOL Ptikaz je dokoncéen osy jsou ve stavu ,,Disabled*
Busy BOOL Piikaz neni jesté dokoncen
Error BOOL Signalizuje, chybu FB
ErrorlD WORD Identifikace chyby
Poznamka:

* Osa nesmi byt v polohové vazbé musi byt ve stavu ,,Disabled®. ( Pfikaz MC_Power Enable := false ) Ptikaz se pouziva
pouze pro nastavovani pohonu. Piikaz se ukonéi aktivaci ptikazu MC Power, nebo nastavenim parametru Par na hodnotu 1.

GT_Analog
bool- Execute Done Fbool
int- Amalog Busy bool
byte— Par Ervror bool
ErvrorID word
T_ARIS_REF fAxis
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3.16 GT_AxStatusString

MC_AxStatusString

Tento FB zvefejiyje stavy osy, viz diagram na Obr.2.1.

VAR_IN_OUT
StatStr STRING[80] Text popisujici stav osy
AXis T_AXIS REF
| VAR_INPUT
| Enable BOOL Davej na vystupy stavy osy, pokud vstup ,,Enable je true
| VAR_OUTPUT
| Valid BOOL Vystupni hodnoty jsou platné

3.17 GT_AxErrStringCZ

GT_AXErrStringCZ

Tento FB zvefejnuje text chybovych hlaSeni

VAR_IN_OUT
ErrStr STRING[80] Text popisujici chybu osy ¢esky
AXis T_AXIS_REF
[ VAR_INPUT
| Enable BOOL Davej na vystupy stavy osy, pokud vstup ,,Enable je true
[ VAR_OUTPUT
| Error BOOL Chyba osy je aktivni

3.18 GT_AXxErrStringEN

GT_AXErrStringEN

Tento FB zvefejiyje text chybovych hlaseni

VAR_IN_OUT
ErrStr STRING[80] Text popisujici chybu osy anglicky
Axis T_AXIS_REF
| VAR_INPUT
| Enable BOOL Davej na vystupy stavy osy, pokud vstup ,,Enable® je true
| VAR_OUTPUT
| Error BOOL Chyba osy je aktivni

3.19 GT_SiInfo

GT _Sinfo

Tento FB prepina volitelné parametry do OPT1n a OPT2n ve struktufe AxisRef.AxIn ¢tené cyklicky z osy

VAR_IN_OUT
| Axis T AXIS REF
| VAR_INPUT
Execute BOOL Start na nab&éznou hranu
What1l BYTE := 20; specifikace cyklicky ¢teného hodnoty OPT1n
What2 BYTE :=21; specifikace cyklicky ¢teného hodnoty OPT2n
| VAR_OUTPUT
Done BOOL Prikaz je dokoncen osy jsou ve stavu ,,Disabled*
Busy BOOL Pfikaz neni jesté dokoncen
Error BOOL Signalizuje, chybu FB
ErrorlD WORD Identifikace chyby

24..zachycena poloha (Insync)

Poznamka: Cteni volitelnych hodnot: 20..modelova poloha, 21..modelova rychlost, 22..statusIRC, 23..polohové odchylka,

TXV 003 68.01
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MC_Gearln

4 FUNKCNIi BLOKY PRO OSY SE VZAJEMNOU VAZBOU

FB pro fizeni samostatnych os ( Single Axis) ( kap.3)

FB pro fizeni dvou os s vzajemnou vazbou master / slave ( Multiple Axis ) (kap.4)
FB pro fizeni os zafazenych do skupin a ovladanych spolec¢né ( Group ) (kap.5). Na celou
skupinu se pohlizi jako na jeden pohybovy objekt s drahou ( napf. 3 osy XYZ v prostoru).

( Seznam FB pro fizeni pohybl os je v Tab.2.2)

Upozornéni: Ve vSech FB v této verzi SW neni podporovana funkce parametru Jerk, i kdyz
je u vSech pohybovych bloku definovan!
4.1 MC _Gearln

MC_Gearln
Tento FB nastavi pfevodovy pomér mezi rychlosti ,,master” a ,,slave osy.
VAR_IN_OUT
Master T_AXIS_REF
Slave T_AXIS_REF
| VAR_INPUT
Execute BOOL Start synchroniza¢niho pohybu osy na nabéznou hranu ,,Execute®
RatioNumerator INT Pfevodovy pomér - Citatel
RatioDenominator INT Pievodovy pomér - jmenovatel
Acceleration REAL Zrychleni pohybu [mm/s2]
Deceleration REAL Zpomaleni pohybu [mm/s2]
Jerk REAL Jerk - zména zrychleni/zpomaleni [mm/s3]
BufferMode MC_BufferMode | Maod bufferovani:
Aborting - s prerusenim aktualniho ptikazu (Default),
Buffered - s bufferovanim ptikazl se zastavenim,
[ VAR_OUTPUT
InGear BOOL Prevodovy pomér je dosazen
Busy BOOL Ptikaz neni jesté dokoncen
Active BOOL Ptikaz aktivné fidi osu
Aborted BOOL Ptikaz je pferuSen jinym ptikazem
Error BOOL Signalizuje, ze chyba nastala ve FB nebo v fizené ose
ErrorlD WORD Identifikace chyby
Poznamka:

MC_GearOut.

* InGear je nastaven poprvé, kdyz je pfevod dosazen.
* MC Gearln bude zrusen libovolnym pohybovym piikazem s BufferMode = Aborting. Neni tfeba ani pfikaz MC GearOut.

* Rampa slave osy stoupa k poméru rychlosti master osy a uzamkne se kdyz je pomér dosaZen. Draha ztracena béhem
synchronizace neni dohnana.
* Pfevodovy pomér beéhem chodu 1ze ménit naslednym pfikazem MC_Gearln bez nutnosti rusit pievod piikazem

HC_GearIn

BOOL-{ Execute InGear —BOOL

INTH RatioHumerator Busy —BOOL

INTH RatioDenominator HActive FBOOL

REAL- Acceleration Aborted FBOOL

REAL- Deceleration Error FBOOL

REAL-{ Jerk ErrorID —WORD

HC_BufferHode— BufferHode
T_AXIS_REF Haster
T_AXIS_REF- Slave —
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4.2 MC_GearIinPos

MC_GearInPos -

Tento FB nastavi po¢inaje od synchroniza¢niho bodu dale pfevodovy pomér mezi rychlosti ,,master* a ,slave® osy.

VAR_IN_OUT
Master T_AXIS_REF
Slave T_AXIS_REF
| VAR_INPUT

Execute BOOL Start funkce FB pro synchronizaci pohybt 0S na ndbéznou hranu
,,Execute*

RatioNumerator INT Prevodovy pomér - Citatel

RatioDenominator INT Pievodovy pomér - jmenovatel

MasterSyncPosition REAL Master pozice, pti které osy pob&zi synchronné (z4dana délka)

SlaveSyncPosition REAL Pozice slave osy, pii které osy jiz pob&zi synchronné

MasterStartDistance REAL Vzdalenost na master ose pred MasterSyncPosition, kdy Slave osa
zaéne startovat synchronizaci

Velocity REAL Max. rychlost béhem synchronizace (mezi StartSync a InSync)

Acceleration REAL Max. zrychleni pohybu [mm/s2] béhem synchronizace

Deceleration REAL Max. zpomaleni pohybu [mm/s2] ] béhem synchronizace

Jerk REAL Jerk max. zména zrychleni/zpomaleni [mm/s3] b&hem synchronizace

Kv REAL Konstanta zesileni pro algoritmus synchronizace

Zeroing GT_ZeroingMode | Nulovat polohu master osy 0..ne; 1..0d signalu InSync; 2..0d vstupu
dotykové sondy TP

Delay REAL Zpozdéni ¢idla na vstupu dotykové sondy TP (pro Zeroing=2) [ms]

BufferMode MC_BufferMode | Mad bufferovani:
Aborting - s pferuSenim aktualniho ptikazu (Default),
Buffered - s bufferovanim ptikazl se zastavenim,

[ VAR_OUTPUT

StartSync BOOL Synchronizace zac¢ala

InSync BOOL Synchronizace dosazena

Busy BOOL Ptikaz neni jesté dokoncen

Active BOOL Ptikaz aktivné fidi osu

Aborted BOOL Ptikaz je pferuSen jinym ptikazem

Error BOOL Signalizuje, ze chyba nastala ve FB nebo v fizené ose

ErrorlD WORD Identifikace chyby

Poznamka:

» StartSync je nastaven, kdyz zapoc¢ne synchronizace os.

* Rampa slave osy stoupa k poméru rychlosti master osy a uzamkne se kdyz je vzajemna poloha a pomér rychlosti dosazen.
* InSync je nastaven, kdyz je pfevod, vzdjemna poloha dosazena a MasterSyncPosition na master ose dosazena.

* MC_GearInPos bude zrusen libovolnym pohybovym ptikazem s BufferMode = Aborting.

1. Je-li MasterStartDistance pouZita (nenulova), pfedchozi pohyb slave osy pokrac¢uje pokud master osa nedosahne pozice
"MasterSyncPosition — MasterStartDistance" ve spravném sméru (podle znaménka MasterStartDistance) V tomto bodé a ¢ase
se nastavi vystup StartSync. Kdyz je vykonan Stop povel do slave osy pted dosazenim synchronizace FB vyda signal
"CommandAborted".

MC_GearInPos

BOOL— Execute StartSync FBODOL
INT— RatioHumerator InSync FBOOL
INT-| RatioDenominator Busy —BOOL

REAL- MasterSyncPosition Active —BOOL

REAL— SlaveSyncPosition fiborted —BOOL

REAL-| MasterStartDistance Error FBOOL

REAL— Uelocity ErrorID FWORD

REAL— Acceleration
REAL— Deceleration
REAL- Jerk
REAL—-| Ku
REAL— Delay
GT_ZeroingHode—| Zeroing
HMC_Bufferiode— Bufferiode
T_AXIS_REF Haster
T_AXIS_REF 5lave
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Pfikaz umozriuje fidit napfiklad letmé nuzky, pilu, nebo podobné stroje. Slave osa od
okamziku startu synchronizace zaujme pozadovanou polohu a synchronni rychlost

s nadfizenou master osou. Slave osa obvykle ¢eka ve své vychozi pozici. Pfikaz sleduje polohu

master osy, ve chvili pfiblizeni se na vzdalenost ,MasterStartDistance“ k bodu synchronizace

.MasterSyncPosition“ je povolen proces synchronizace pohybu slave osy. Synchronizace za¢ne
az ve chvili, kdy vypocet pohybu slave osy vyhodnoti pohyb slave osy ve sméru pohybu master

osy, aby nemusela couvat. Slave osa za¢ne zvySovat svoji rychlost tak, aby nejpozdéji
v pozadovaneé poloze master osy dosahla také synchronni rychlost s master osou. V dobé

synchronizace se master osa nemusi pohybovat rovhomérné a slave osa sleduje rychlost jejiho
pohybu a té se plynule pfizpusobuje. V bodé MasterSyncPosition bude vynulovana soufradnice

odméfovani master osy a je vydan signal InSync. Dale se obé osy pohybuji synchronné

v libovolném sméru dokud neni provedena zadana operace (napf. stfihani) a do slave osy neni

poslan pfikaz pro navrat do vychozi pozice. Je logické, Ze tyto operace se musi uskutecnit
v ramci pracovniho prostoru slave osy, jinak slave osa narazi na limitni spinace a ukonci svuj

pohyb.

GearlnPos

Slave Pasition

SlaveSyncPosition

Mastar Position

MasterSyncPosition
MasterStartDistance

Slave Position GearinPos

SlaveSyncPasition

Master Pasition

MasterSyncPosition
MasterStartiDistance

TRUE

Execute
FALSE

TRUE

StartSync
FALSE

SlaveSyncFosition

TRUE
InSync
FALSE

Master

==ln=- MasterStartDestancs

MasterSynaPogilion l
L

MagsterStariistanca

MasterSyind: Posilion |
1

SlaveSyncFosition A It
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5 FUNKCNi BLOKY PRO OSY VE SKUPINE (group)

FB pro fizeni samostatnych os ( Single Axis) ( kap.3)

FB pro fizeni dvou os s vzajemnou vazbou master / slave ( Multiple Axis ) (kap.4)

FB pro fizeni os zafazenych do skupin a ovladanych spole¢né ( Group ) (kap.5). Na celou
skupinu se pohlizi jako na jeden pohybovy objekt s drahou ( napf. 3 osy XYZ v prostoru).

( Seznam FB pro fizeni pohybt os je v Tab.2.2)

Upozornéni: Ve vSech FB v této verzi SW neni podporovana funkce parametru Jerk, i kdyz
je u vSech pohybovych bloku definovan!

Pro praci se skupinami musi byt nejdfive v globalnich proménnych definovany instance
skupin, které jsou typu T_AXES_GROUP_REF.

5.1 MC_AddAxisToGroup

MC_AddAxisToGroup

Tento FB ptida osu do skupiny os.

VAR_IN_OUT
AxesGroup T_AXES_GROUP_REF | Odkaz na instanci skupiny definované v globalnich proménnych
AXis T _AXIS REF Odkaz na ptipojovanou osu
[ VAR_INPUT
| Execute BOOL Start pfipojeni osy do skupiny na nabéznou hranu ,,Execute
[ VAR_OUTPUT
Done BOOL Odkaz na skupinu je platny a osa je pfipojena
Busy BOOL Ptikaz neni jeSté dokoncen
Error BOOL Signalizuje, Ze chyba nastala ve FB
ErrorlD WORD Identifikace chyby
Poznamka:

» Kazda osa miize byt pfipojena pouze jednou do jedné skupiny, ale mize byt soucasné ve funkci master pro jinou osu.
* Osy jsou ve skupiné sestaveny v pofadi, v kKterém byly do skupiny pfidany.

addGrupl addzrupz addGrup3
ToGrup MC_Addixi=sTolFroup MC_AddixisTolbroup MC_Addixi=sTolFroup
— Execute Lone Execute Done Exccute Lione ————
Busvy [~ Busy [~ Busy -
Error Error Exrror |
ErrorID - ErrorID ExrrorID -
HWTE HTE WiE
— AxesCGroup—AixesGroup [~ —— AxesGroup—AxesGroup — AxesGroup—AxesGroup [~
Pohon. Axl Dohon. Axl Dohon. Ax3
Axis Lxis [~ Axis Axis [~ ALxis Lxis [~
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MC_UngroupAllAxes

5.2 MC_uUngroupAllAxes

MC_UngroupAllAxis

Tento FB zrusi skupinu os.

VAR_IN_OUT
| AxesGroup T _AXES GROUP_REF | Odkaz na instanci skupiny definované v globalnich proménnych
| VAR_INPUT
| Execute BOOL Start pfipojeni osy do skupiny na nabéznou hranu ,,Execute*
| VAR_OUTPUT
Done BOOL Odkaz na skupinu je platny a osa je pfipojena
Busy BOOL Ptikaz neni jesté dokoncen
Error BOOL Signalizuje, Ze chyba nastala ve FB
ErrorlD WORD Identifikace chyby
Poznamka:

» Piikaz je administrativni, ale zruSeni skupiny se provede az ve chvili, kdy se pfedchozi pohyb skupiny zastavi. Po zruseni
skupiny, skupina piejde do stavu ,,GroupDisabled” (viz Obr.2.2).

TnGrupl

EndGr
Execute

MC_TUngroupdllixes

AxesGroup—ixesGroup [

Done

Busy —

Error [

ErrorID |-

5.3 MC_GroupReadError

MC_GroupReadError

Tento FB zvefejiuje chybu hlaSenou skupinou os.

VAR IN_OUT
| AxesGroup T _AXES_GROUP_REF | Odkaz na instanci skupiny definované v globalnich proménnych
| VAR_INPUT
| Enable BOOL Davej chybové hlaseni pokud vstup ,,Enable* je true
| VAR_OUTPUT
Valid BOOL Vystupni hodnota chyby skupiny je platna
Error BOOL Signalizuje, Ze chyba nastala ve FB
ErrorlD WORD Identifikace chyby FB
GroupErrorID WORD Identifikace chyby skupiny
Poznamka:
GrErrorl
Enahlel MC_PReadGroupError
Enahble Walid
Error [
ErrorIDl -
GroupErrorID [~
HYE
AxesGroup ArxesGroup
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FUNKCNIi BLOKY PRO OSY VE SKUPINE (group)

54 MC_GroupReadStatus

MC_GroupReadStatus

Tento FB zvefejiiuje status skupiny os.

VAR_IN_OUT
| AxesGroup T_AXES_GROUP_REF | Odkaz na instanci skupiny definované v globélnich proménnych
| VAR_INPUT
| Enable BOOL Dévej status pokud vstup ,,Enable je true
[ VAR_OUTPUT
Valid BOOL Vystupni hodnoty statusu skupiny jsou platné
GroupHoming BOOL Viz stavovy diagram skupiny (viz Obr.2.2)
GroupErrorStop BOOL Viz stavovy diagram skupiny (viz Obr.2.2)
GroupStandby BOOL Viz stavovy diagram skupiny (viz Obr.2.2)
GroupStopping BOOL Viz stavovy diagram skupiny (viz Obr.2.2)
GroupMoving BOOL Viz stavovy diagram skupiny (viz Obr.2.2)
GroupDisbaled BOOL Viz stavovy diagram skupiny (viz Obr.2.2)
InPosition BOOL Pohyb dosahl okno v cilové pozici.
Error BOOL Signalizuje, Ze chyba nastala ve FB
ErrorlD WORD Identifikace chyby FB
Poznamka:
StatGroupl
EniGriat ME_GroupPeadStatus
Enahble Talid
GroupHoning
GroupErrorStaop
Groupstandby
GroupStopping
GroupMoving
Grouplisbaled
ConstantWelocity
Aocelerating
Decelerating
InPosition
Error
ErrorID
HYZ
AxesGroup—AxesGroup
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MC_GroupReadActualPosition

5.5 MC_GroupReadActualPosition

MC_GroupReadActualPosition

Tento FB zvefejiuje aktualni pozici skupiny os.

VAR_IN_OUT
| AxesGroup T_AXES_GROUP_REF | Odkaz na instanci skupiny definované v globélnich proménnych
| VAR_INPUT
| Enable BOOL Dévej aktualni pozici skupiny os pokud vstup ,,Enable“ je true
[ VAR_OUTPUT
Valid BOOL Vystupni hodnota aktudlni pozice skupiny je platna
Error BOOL Signalizuje, ze chyba nastala ve FB
ErrorlD WORD Identifikace chyby FB
Position ARRAY of REAL Pozice skupiny os
Poznamka:
FrPosll
start [MCO_GroupPReadbctualPosition

Enable Talid

— Coordiysten Error
ErrorIDl -
Position [
AxesGroup AxesGroup
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5.6 MC_MovelLinearAbsolute

MC_MovelinearAbsolute

Tento FB provede pohyb celé skupiny os linedrni interpolaci v aktivnim soufadném systému.

VAR IN_OUT
| AxesGroup T _AXES GROUP_REF | Odkaz na instanci skupiny definované v globalnich proménnych
| VAR_INPUT
Execute BOOL Start akce na nabéznou hranu ,,Execute*
Position ARRAY of REAL Pole souradnic absolutni polohy koncového bodu [mm]
Velocity REAL Maximalni rychlost pohybu [mm/s] ve sméru pohybového vektoru
Acceleration REAL Zrychleni pohybu [mm/s2] ve sméru pohybového vektoru
Deceleration REAL Zpomaleni pohybu [mm/s2] ve sméru pohybového vektoru
Jerk REAL Jerk - zména zrychleni/zpomaleni [mm/s3]
BufferMode MC_BufferMode Moad bufferovani:
Aborting - s pferuSenim aktualniho piikazu (Default),
Buffered - s bufferovanim piikazl se zastavenim,
BlendingLow, BlendingPrevious, BlendingNext, BlendingHigh -
- S bufferovanim piikazli a navazanim rychlosti pohybu
[ VAR_OUTPUT
Done BOOL Ptikaz je proveden
Busy BOOL Ptikaz neni jesté dokoncen
Active BOOL Ptikaz aktivné ¥idi osu
Aborted BOOL Ptikaz je pferuSen jinym piikazem
Error BOOL Signalizuje, Ze chyba nastala ve FB
ErrorlD WORD Identifikace chyby
Poznamka:
MowvelLindhsl
Start HNC_Mowvelinearibzolute Donel
Execute Done
pointi Busyl
— Position Busy
looo.0 Actiwvel
— Velocity botive P———m
z00.0 Ahortedl
—— Loceleration Ahorted Pb——m——mm
Z0o.0 Errorl
Deceleration Error
ErrID1l
— Jerk ExrrorID
Ahorting
BufferMode
Y2
Axeszroup AyesGroup -
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6 FUNKCNi BLOKY PRO REFERENCOVANi OSY (HOMING)

Pro opakovatelnou spravnou funkci osy na stroji je tfeba po zapnuti napajeni provést
sekvenci, ktera zajisti sesouhlaseni soufadné soustavy osy stroje s pevnym referencnim
bodem, ke kterému se vztahuje veSkeré odmérovani osy (homing procedure).

Referenéni bod je misto, ke kterému se vztahuje soufadny systém osy pro urceni polohy
pohybu. Po zapnuti napajeni systému a inicializaci osy pfikazy GT_SetConstant a MC_Power
nemuze osa jezdit pfikazy pro absolutni pohyby dokud se nenastavi reference.

Ve statusu osy je pfiznak ,Ref “, ktery signalizuje, Ze je reference nastavena. Pfi rozpojeni
polohové vazby, nebo pfi chybé, ktera tuto vazbu ukonci, nemusi dojit ke ztraté referencniho
bodu, nedoslo-li k vypnuti napajeni modulu GT-xxxx (pfikaz MC_FinishHoming kap.6.6.).

Pro rlzna usporadani stroju a rizné pozadavky na funkénost a pfesnost referencovani,
slouzi sada dil€ich FB, které umoznuiji realizovat rizné postupy referencovani. Typicky se
provadi nejdfive hrubé pfiblizeni k referenénimu bodu vyssi rychlosti (pfikazy
MC_StepAbsSwitch kap.6.1, MC_StepLimitSwitch kap.6.2 a MC_StepBlock kap.6.3) a na
zavér se malou rychlosti dohledava pfesny referenéni bod (pfikaz MC_StepRefPulse kap.6.4),
nebo se tato poloha pfimo pfifadi referenci (pfikaz MC_StepDirect kap.6.5). Pro referencovani
s absolutnim enkodérem je urCen pfikaz MC_FinishHoming kap.6.6, ktery ukonc¢i referencovani.

Obvykle se pouziva urceni reference na stroji pomoci absolutniho spinace REF umisténého
na stroji, nebo pomoci limitniho spinace na okraji drahy osy, nebo najezdem na mechanicky
doraz (to byva obvyklé u hydraulickych pohonu). K opakovatelnému zpfesnéni polohy reference
se pouziva nulovy impuls NI ( index) enkodéru. Pro pfibliZzeni se k referenci se pouzivaji vyssi
rychlosti pohybu a jemné dohledani se provadi pomalou rychlosti, aby se omezily vlivy
setrvacnosti pohybu a zpozdéni. K vymezeni tfecich odpora a vali v pfevodech se pouzivaji
techniky najezdu vzdy z jedné strany a podobné.

Smér odstartovani pohybu pro vyhledavani reference je fizen zadanim parametru ,Direction®,
jak je zobrazeno na nasledujicim obrazku (¢tverce na obrazcich vyjadfuji mozné aktualni
pocate¢ni polohy osy). Pfi najeti na limitni spina€ se smér pohybu obrati.

Tab.6.1 Popis chovani osy pfi startu hledani reference - Direction

MC_Positive hledani se startuje v kladném sméru
MC_Negative hledani se startuje v zaporném smeru
MC_SwitchPositive hledani se startuje v kladném sméru, je-li spinac ve stavu

,Off v okamziku startu, nebo v zaporném smeéru, je-li spinac
ve stavu ,On“ v okamziku startu

MC_SwitchNegative hledani se startuje v zaporném smeéru, je-li spinac ve stavu
,Off v okamziku startu, nebo v kladném sméru, je-li spinac ve
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FUNKCNi BLOKY PRO REFERENCOVANIi OSY (HOMING)

| stavu ,On“ v okamziku startu |

Dojezd do cilového bodu vyhledavani reference je fizen zadanim parametru ,SwitchMode®,
jak je zobrazeno na nasledujicim obrazku. Referenéni bod je poloha po zastaveni pohybu osy
po ukonceni vyhledavaci.

SwitthMode=MC_On O [ O— 0O
SwitchMode =MC_Off [O— 0O O <O
05" t oo
SwitchMode = MC_EdgeOn
|:}—> _____________________ ‘_D -
SwitchMode = MC_EdgeOff C_D o D_D .
O »e—]

Tab.6.2 Popis chovani osy pfi ukon&eni hledani reference - Switch Mode

MC On hledani se ukonci, je-li spina¢ ve stavu ,On”
MC_Off hledani se ukonci, je-li spinac ve stavu ,Off*
MC_EdgeOn hledani se ukonci, zméni-li se stav spinace ,Off /On“, opa¢na

zména stavu ,,On/Off pohyb zastavi a obrati smér hledani, najizdi
vzdy ze stejné strany

MC_EdgeOff hledani se ukon¢i zméni-li se stav spinace ,0On /Off, opacna
zména stavu ,Off/On“ pohyb zastavi a obrati smér hledani, najizdi
vzdy ze stejné strany

MC_EdgeSwitchPositi v kladném sméru hleda zménu stavu spinace ,Off/On®,
ve v zaporném smeéru hleda zménu stavu spinace ,,On/Off*

MC_EdgeSwitchNegat | v zaporném sméru hleda zménu stavu spinace ,,Off/On*,
ive v kladném sméru hleda zménu stavu spinace ,,0On/Off*

Referencovani Ize provadét nékolika riznymi postupy. Pfiklady referencovani jsou zobrazeny
na nasledujicich symbolickych obrazcich v dalSich kapitolach.
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Referencovani na absolutni referenéni spinaé REF (MC_StepAbsSwitch)

6.1 Referencovani na absolutni referenéni spina¢ REF (MC_StepAbsSwitch)

Pfikaz provadi pfiblizeni k referenénimu bodu. Referen¢ni bod je poloha po zastaveni
pohybu osy po ukon&eni vyhledavaci sekvence. Pfikaz musi byt nasledovan nékterym z pfikazu
pro ukon¢eni modu referencovani a pfechodu osy do stavu ,StandStill“ ( MC_StepRefPulse,
nebo MC_StepDirect, nebo MC_FinishHoming ).

linearni osa (Direction = MC_SwitchNegative, SwitchMode= MC_EdgeOff )

() | ool

On

of  AbsSwitch

(+)

On Ot

LimitSwitches

O On

oD

=

‘_)

linearni osa (Direction = MC_SwitchNegative, SwitchMode= MC_EdgeOn)

(-)

an Off

COn

or  AbsSwitch

(+)

iLimitSwitches

Of On

—

»;

rotaCni osa ( Direction = MC_Positive, SwitchMode= MC_EdgeOn )

A

(-) C—'fi? Off

DD

AbsSwitch o =] or O (+)

1

| |

1 1
]

1 revolution
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MC_StepAbsSwitch - pfiblizeni k referenci

Tento FB vyhleda nulovy bod osy na absolutnim spina¢i REF.

VAR_IN_OUT
| Axis T AXIS_REF
| VAR_INPUT
Execute BOOL Start pohybu osy na nabéznou hranu ,,Execute*
Direction ENUM Specifikuje smér pohybu pro hledani limitniho spinace :
* MC Positive = Startuje vzdy v kladném sméru
* MC Negative = Startuje vzdy v zaporném sméru
* MC_SwitchPositive = Zavisi na stavu snima¢e REF v okamziku
hrany na Execute. Je-li REF=Off’, smér bude kladny ,je-li
REF= ‘On’ smér bude zaporny.
* MC SwitchNegative = Jako predchozi, ale opacné.
SwitchMode ENUM Podminky snimade pro ukonc¢eni piikazu :
* MC_On = Kdyz je snima¢ v tirovni ON
* MC_Off = Kdyz je snimac¢ v trovni OFF
* MC_EdgeOn = Kdyz piechazi snimaé z tirovné Off do On
* MC_EdgeOff = Kdyz prechazi snimac z urovné¢ On do Off
* MC EdgeSwitchPositive = Hrana zavisi na sméru pohybu
* MC EdgeSwitchNegative = Jako piedchozi, ale opacné
Velocity REAL Maximalni rychlost pohybu [mm/s] pro hledani ref. spinace
TorqueLimit REAL Limit polohové odchylky béhem referencovani. Je-li parametr = 0,
neni odchylka kontrolovana.
TimeLimit REAL Casovy limit pro dohledani ref. spinace ( piekrodeni vyhlasi chybu)
Je-li parametr = 0, neni ¢asovy limit kontrolovan.
DistanceLimit REAL Pokud se FB neukonéi na draze DistanceLimit, potom je vyhlasena
chyba. Je-li parametr = 0, neni distance kontrolovana.
BufferMode MC_BufferMode | Maod bufferovani:
Aborting - s prerusenim aktualniho ptikazu (Default),
Buffered - s bufferovanim ptikazi se zastavenim,
BlendingLow, BlendingPrevious, BlendingNext, BlendingHigh -
- S bufferovanim ptikazl a navazanim rychlosti pohybu
| VAR_OUTPUT
Done BOOL Pfikaz je dokoncen
Busy BOOL Ptikaz neni jest¢ dokoncen
Active BOOL Prikaz aktivné fidi osu
Aborted BOOL Ptikaz je pferusen jinym piikazem
Error BOOL Signalizuje, ze chyba nastala ve FB nebo v fizené ose
ErrorlD WORD Identifikace chyby
Poznamka:

StandStill:

* Osa po vyhledani REF spinace se zastavi , vrati se a zastavi v pozici zachyceni polohy REF spinace .

* Osa zistava ve stavu Homing, FB musi byt nasledovan nékterym z ptikazi, pro dokonéeni referencovani a ptechod do stavu
MC_StepRefPulse, MC_StepDirect, MC_FinishHoming

* Pfi piekroceni parametrii TorqueLimit, TimeLimit, DistanceLimit osa zastavi po rampé, vyhlasi chybu, ale nerozpojuje
vazbu. Pfikazem MC Reset 1ze chybu smazat a pokrac¢ovat v pohybu jinym ptikazem.

MC_StepAbsSwitch
BO0OL-{ Execute Done —BOOL
MC_DirectionH— Direction Busy —BOOL
HMC_SwitchHMode—| SwithHode Active —BOOL
REAL— Velocity Aborted —BOOL
REAL-| TorquelLimit Error —BOOL
TIMEH TimelLimit ErrorID —WORD
REAL-{ Distancelimit
HC_BufferHode— BufferHode
T_AKIS_REF Axis
TXV 003 68.01 43




Referencovani na limitni spinaé LIM ( MC_StepLimitSwitch)

6.2 Referencovani na limitni spinaé LIM ( MC_StepLimitSwitch)

Pfikaz provadi pfiblizeni k referenénimu bodu. Referenénim bodem je poloha po
zastaveni pohybu osy po najeti na limitni spinac. Pfikaz musi byt nasledovan nékterym z
pFikazu pro ukon€eni médu referencovani a prechodu osy do stavu ,StandStill* (
MC_StepRefPulse, nebo MC_StepDirect, nebo MC_FinishHoming ).

linearni osa (Direction = MC_SwitchNegative, SwitchMode= MC_EdgeOn)

O S|or LimitSwitch (-) | ()
—0
D

MC_StepLimitSwitch - pfibliZzeni k referenci
Tento FB vyhleda limitni spina¢ LIM.

VAR_IN_OUT
| Axis T _AXIS_REF
| VAR_INPUT
Execute BOOL Start pohybu osy na nab&Znou hranu ,,Execute
Direction ENUM Specifikuje smér pohybu pro hledani limitniho spinace :
* MC_Positive = Startuje vzdy v kladném sméru
* MC Negative = Startuje vzdy v zaporném sméru
SwitchMode ENUM Podminky snimace pro ukonceni ptikazu :
* MC_On = Kdyz je snima¢ v irovni ON
* MC_Off = KdyZ je snimac¢ v trovni OFF
* MC_EdgeOn = Kdyz ptechdzi snima¢ z urovné Off do On
* MC EdgeOff = Kdyz prechazi snimac z urovné¢ On do Off
Velocity REAL Maximalni rychlost pohybu [mm/s] pro hledani ref. spinace
TorqueLimit REAL Limit polohové odchylky béhem referencovani. Je-li parametr = 0,
neni odchylka kontrolovana.
TimeLimit REAL Casovy limit pro dohledani ref. spinage ( piekroeni vyhlasi chybu)
0 => bez ¢asového limitu
DistanceLimit REAL Pokud se FB neukon¢i na draze DistanceLimit, potom je vyhlasena

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

BufferMode MC_BufferMode | Mod bufferovani:
Aborting - s prerusenim aktualniho ptikazu (Default),
Buffered - s bufferovanim ptikazl se zastavenim,
BlendingLow, BlendingPrevious, BlendingNext, BlendingHigh -
- S bufferovanim ptikazl a navazanim rychlosti pohybu
[ VAR_OUTPUT
Done BOOL Ptikaz je dokoncen
Busy BOOL Ptikaz neni jesté dokoncen
Active BOOL Ptikaz aktivné fidi osu
Aborted BOOL Ptikaz je pferu$en jinym ptikazem
Error BOOL Signalizuje, ze chyba nastala ve FB nebo v fizené ose
ErrorlD WORD Identifikace chyby
Poznamka:

* Osa po vyhledani limitniho spinace se zastavi , vrati se a zastavi v pozici zachyceni polohy limitniho spinace

* Osa zustava ve stavu Homing, FB musi byt nasledovan nékterym z piikazi, pro dokonceni referencovani a prechod do stavu
StandStill:  MC_StepRefPulse, MC_StepDirect, MC_FinishHoming

* Pti ptekroCeni parametri TorqueLimit, TimeLimit, DistanceLimit osa zastavi po ramp¢, vyhlasi chybu, ale nerozpojuje
vazbu. Pfikazem MC Reset 1ze chybu smazat a pokraovat v pohybu jinym piikazem.
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HC_StepLimitSwitch

BOOL-{ Execute Done —BOOL
MC_DirectionH— Direction Busy —BOOL
MC_SwitchMode— LimitSwithHode Active FBOOL

REAL— Velocity Aborted BOOL

REAL- TorquelLimit Error —BOOL

TIMEH TimeLimit ErvorID FWORD

REAL- DistancelLimit
MG _Bufferiode— Buffertode

T_AXIS_REF Axis

6.3 Referencovani na mechanicky doraz ( MC_StepBlock)

Osa se rozjede Zadanou rychlosti v poZadovaném sméru. Reference se nastavi po najeti
na mechanicky doraz, pokud rychlost osy je mensi néz 5% maximalni vyhledavaci rychlosti a
soucasné polohova odchylka pfekroCi hodnotu DevRef. Pfikaz musi byt nasledovan nékterym z
pfikazl pro ukon&eni moédu referencovani a pfechodu osy do stavu ,StandStill* (
MC_StepRefPulse, nebo MC_StepDirect, nebo MC_FinishHoming ).
linearni osa ( Direction = MC_Negative ).

)

5% of Velocity

|

| *)

< il

Velocity -rychlost

TiME

DevRef
)

TiME s

Deviation - odchylka
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Referencovani na mechanicky doraz ( MC_StepBlock)

MC_StepBlock - pfiblizeni k referenci
Tento FB nastavi nulovy bod osy najezdem na mechanicky doraz, pti ptekroceni zvolené polohové odchylky. Ukon¢i mod
osy ,,Homing*

VAR_IN_OUT
| Axis T AXIS REF
| VAR_INPUT
Execute BOOL Start pohybu osy na nab&éznou hranu ,,Execute*
Direction ENUM Specifikuje smér pohybu pro hledani limitniho spinace :
* MC Positive = Startuje vzdy v kladném sméru
* MC Negative = Startuje vzdy v zaporném sméeru
Velocity REAL Maximalni rychlost pohybu [mm/s] pro ndjezd na mechanicky doraz.
TorqueLimit REAL Hodnota polohové odchylky pro referenci na doraz [mm]
TimeLimit REAL Casovy limit pro dohledani mech. dorazu ( piekrogeni vyhlasi chybu)
0 => bez Casového limitu
DistanceLimit REAL Pokud se FB neukon¢i na draze DistanceLimit, potom je vyhlaSena

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

BufferMode MC_BufferMode | Maod bufferovani:

Aborting - s prerusenim aktualniho ptikazu (Default),

Buffered - s bufferovanim ptikazl se zastavenim.

BlendingLow, BlendingPrevious, BlendingNext, BlendingHigh -
- S bufferovanim ptikazi a navazanim rychlosti pohybu

| VAR_OUTPUT
Done BOOL Pikaz je dokoncen
Busy BOOL Ptikaz neni jest¢ dokoncen
Active BOOL Ptikaz aktivné fidi osu
Aborted BOOL Piikaz je pferuSen jinym piikazem
Error BOOL Signalizuje, Zze chyba nastala ve FB nebo v fizené ose
ErrorlD WORD Identifikace chyby

Poznamka:

* Osa po dosazeni polohové odchylky DevRef ukonéi snahu o pohyb

* DevRef musi byt mensi nez DevMax - maximalni povolena polohova odchylka [mm nebo ot]

* Osa zistava ve stavu Homing, FB musi byt nasledovan nékterym z ptikazi, pro dokonéeni referencovani a ptechod do stavu
StandStill: MC_StepRefPulse, MC_StepDirect, MC_FinishHoming

* Pfi piekroceni parametrii TimeLimit, DistanceLimit osa zastavi po rampé, vyhlasi chybu, ale nerozpojuje vazbu. Piikazem
MC Reset Ize chybu smazat a pokracovat v pohybu jinym piikazem.

ME_StepBlock
BOOL-{ Execute Done —BOOL
MC_DirectionH— Direction Busy ~BOOL
REAL— Uelocity fictive —BOOL
REAL-| TorquelLimit Aborted —BOOL
TIMEH TimeLimit Ervror —BOOL
REAL-{ DistancelLimit ErvrorID FWORD
MC_BufferMode— BufferHode
T_ASIS_REF Axis

46

TXV 003 68.01



FUNKCNi BLOKY PRO REFERENCOVANIi OSY (HOMING)

6.4 Referencovani na nejblizsi nulovy impulz NI ( MC_StepRefPulse)

Reference se nastavi v poloze nabézné hrany nejbliz§iho nulového impulzu NI, ktery
pfijde ze snimace polohy ve sméru vyhledavani. Osa poté zastavuje po maximalni rampé, ale
uz se sama nevraci do referencniho bodu. Pfikaz umoznuje vnutit vychozimu bodu pocate¢ni
posunuti soufadnice (SetPosition). Pfikaz ukonCi mod referencovani ,Homing® a pfevede osu
do stavu ,StandStill* “ a nastavi pfiznak ,Ref “ve statusu osy. Tento pfikaz nasleduje pfikazy pro
pribliZzeni k referencnimu bodu (MC_StepAbsSwitch, MC_StepLimitSwitch, MC_StepBlock)

linearni osa ( Direction = MC_Positive ).

NI - Ref Pulse
| I N N N I O |
— Limit switchs
o | [
[J_j_-) o 1. MC_StepLimitSwitch
B I v R 2. MC_StepRefPulse

MC_StepRefPulse

Tento FB vyhleda nulovy bod osy najezdem na prvni nulovy impulz NI ve sméru ,,Direction. Ukon¢i médd osy ,,Homing“

VAR_IN_OUT
| Axis T _AXIS_REF
| VAR_INPUT
Execute BOOL Start pohybu osy na nab&éznou hranu ,,Execute*
Direction ENUM Specifikuje smér pohybu pro hledani limitniho spinace :
* MC_Positive = Startuje vzdy v kladném sméru
* MC Negative = Startuje vzdy v zaporném sméru
Velocity REAL Maximalni rychlost pohybu [mm/s] pro hledani NI
SetPosition REAL Absolutni pozice, ktera bude nastavena v referenci [mm]
TorqueLimit REAL Limit polohové odchylky béhem referencovani. Je-li parametr = 0,
neni odchylka kontrolovana.
TimeLimit REAL Casovy limit pro dohledani ref. spinaGe ( piekrogeni vyhlasi chybu)
0 => bez ¢asového limitu
DistanceLimit REAL Pokud se FB neukon¢i na draze DistanceLimit, potom je vyhlaena
chyba. Je-li parametr = 0, neni distance kontrolovana.
BufferMode MC_BufferMode | Mad bufferovani:
Aborting - s pferusenim aktualniho ptikazu (Default),
Buffered - s bufferovanim ptikazl se zastavenim.
BlendingLow, BlendingPrevious, BlendingNext, BlendingHigh -
- s bufferovanim pfikazl a navazanim rychlosti pohybu
[VAR_OUTPUT
Done BOOL Piikaz je dokoncen
Busy BOOL Ptikaz neni jest¢ dokoncen
Active BOOL Ptikaz aktivné fidi osu
Aborted BOOL Ptikaz je pteruSen jinym piikazem
Error BOOL Signalizuje, Ze chyba nastala ve FB nebo v fizené ose
ErrorlD WORD Identifikace chyby
Poznamka:

* Osa po vyhledani NI impulzu nastavi SetPosition v tomto bod¢, zastavi se a ptejde do rezimu ,,StandStill*. ( viz kap.2.2.)
Nastavi pfiznak Ref ve statusu osy !!!
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Referencovani vnucenim aktualni pozice za klidu ( MC_StepDirect)

MC_StepRefPulse

BOOL- Execute Done —BOOL
MC_DirectionH-{ Direction Busy FBOOL
REAL— Velocity Active —BOOL
REAL-| SetPosition  Aborted —BOOL
REAL- TorquelLimit Error —BOOL
TIME- TimelLimit ErrorID —WORD

REAL-| DistancelLimit
MC_Bufferiode— Bufferiode
T_AXIS_REF Axis

6.5 Referencovani vnucenim aktualni pozice za klidu ( MC_StepDirect)

Reference se nastavi v aktualni pozici osy, ve které praveé stoji. Pfikaz umoziuje
vnutit vychozimu bodu pocateéni posunuti soufadnice (SetPosition). Pfikaz ukonc€i
referencovani ,Homing“ a pfevede osu do stavu ,StandStill“ “ a nastavi pfiznak ,Ref “ve statusu
osy. Tento pfikaz nasleduje pfikazy pro pfiblizeni k referenénimu bodu (MC_StepAbsSwitch,
MC_StepLimitSwitch nebo MC_StepBIlock).

MC_StepDirect

Tento FB vnuti referenci v tomto bod¢, kde osa prave stoji. Ukon¢i méd osy ,,Homing™

VAR_IN_OUT
| Axis T_AXIS REF
| VAR_INPUT
Execute BOOL Start pohybu osy na nab&éznou hranu ,,Execute*
SetPosition REAL Absolutni pozice, ktera bude nastavena v referenci [mm]
BufferMode MC_BufferMode | Mad bufferovani:
Aborting - s prerusenim aktualniho ptikazu (Default),
Buffered - s bufferovanim ptikazl se zastavenim.
[ VAR_OUTPUT
Done BOOL Ptikaz je dokoncen
Busy BOOL Ptikaz neni jesté dokoncen
Active BOOL Ptikaz aktivné fidi osu
Aborted BOOL Ptikaz je pferuSen jinym ptikazem
Error BOOL Signalizuje, ze chyba nastala ve FB nebo v fizené ose
ErrorlD WORD Identifikace chyby
Poznamka:

* Osa musi byt v klidu, nastavi SetPosition v tomto bodé, kde stoji a piejde do rezimu ,,StandStill*“. ( viz kap.2.2.) Nastavi
ptiznak Ref ve statusu osy !!!

MC_StepDirect
BOOL- Execute Done —BOOL

REAL—- SetPosition Busy —BOOL
MC_BufferMode— BufferHode Active —BOOL
Aborted —BOOL
Error —BOOL
ErrorID —WIRD
T_AXIS_REF Axis
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6.6 Preruseni referencovani (FB MC_FinishHoming)

Pfikaz ukon¢i mod referencovani ,Homing“ a pfevede osu do stavu ,StandStill“, nastavi
priznak ,Ref “ve statusu osy. Pfikaz neméni polohu referen¢niho bodu. Je vhodny pro
potvrzeni, Ze nedoslo ke ztraté referencni polohy po opétovném uzavieni vazby povelem
MC_Power, nebo pfi poziti absolutniho enkodéru osa akceptuje polohu z absolutniho snimace
polohy.

MC_FinishHoming

Tento FB ukon¢i mdd referencovani ,,Homing™ a ptejde do stavu ,,StandStill*.

VAR_IN_OUT
| Axis T AXIS_REF
| VAR_INPUT
Execute BOOL Start ptikazu na nab&Zznou hranu ,,Execute*
BufferMode MC_BufferMode | Mad bufferovani:
Aborting - s pferusenim aktualniho piikazu (Default),
Buffered - s bufferovanim ptikazl se zastavenim,
[ VAR_OUTPUT
Done BOOL Pikaz je dokoncen
Busy BOOL Ptikaz neni jest¢ dokoncen
Active BOOL Pfikaz aktivné fidi osu
Aborted BOOL Piikaz je pferuSen jinym piikazem
Error BOOL Signalizuje, ze chyba nastala ve FB nebo v fizené ose
ErrorlD WORD Identifikace chyby
Poznamka:

* FB nevykonava zadny pohyb, neméni referenéni bod a pfejde do rezimu ,,StandStill*. ( viz kap.2.2.) Nastavi piiznak Ref ve
statusu osy !!!

MC_FinishHoming
BOOL— Execute Done —BOOL
MC_BufferMode— Bufferiode Busy —BOOL
Active —BOOL
Aborted FBOOL
Error —BOOL
ErrorID —WORD
T_AXIS_REF Axis
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Chybova hlaseni

7 PRILOHY

7.1 Chybova hlaseni

Chyby hardwaru
Zobrazuji se na dispeji modulu GT:
Errl // nelze pfeCist ident EEPROM zakl desky
Err 2 // nelze pfecist ident MX-0351
Err 3 // nelze pfecist ident 1. MX-0350
Err 4 // nelze pfecCist ident 2. MX-0350

Chyby pfikazl

ETime 0001 //time limit

EDistance 0002 // distance limit

EDev 0003 // polohova odchylka limit

EBlanding 0004 /I nejde udélat blanding

EParam 0005 // chybny parametr pfikazu

EAXStop 0006 // osa je ve stopu pfikazem MC_Stop

EAXxis 0007 /I tvrda chyba osy - errorstop

Ecil 0008 // cil osy je za SW limitou

Ehome 0009 // osa neni v referenci

Epower 0010 // osa neni power on

Eerrstop 0011 // osaje v stavu ErrorStop

Econst 0012 /I nejsou zadany konstanty

EpowerOff 0013 // osa je power on
1000 // osa je ¢lenem Group, pfikaz nelze provést
1001 // Group je plna, nelze jiz pfidat osu
1003 // osa neni ¢lenem Group
1004 // osa uzZ je ¢lenem Group, nelze ji pfidat do jiné Group
1005 // Group uz nema zadné osy

Chyby osy

ERRPOS 2001 /I prekroCeni polohové odchylky

ERRLIP 2004 // osa najela na positivni limitu LIM+

ERRLIN 2005 // osa najela na negativni limitu LIM-

ERRSWP 2006 // osa najela na positivni SW limitu

ERRSWN 2007 /I osa najela na negativni SW limitu

Chyby od skupiny os
ERRPOSG 8001 // osa v grupe prekrocila polohovou odchylku
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Poznamky:
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Objednavky a informace:
Teco a. s. Havlickova 260, 280 58 Kolin 4, tel. 321 737 611, fax 321 737 633

TXV 004 25.01

Vyrobce si vyhrazuje pravo na zmény dokumentace. Posledni aktualni vydani je k dispozici na internetu
www.tecomat.cz




