Programovaci software pro serii AD

Programovatelné funkce

Uzivatelska prirucka

Blahopfejeme Vam k pofizeni HITACHI stfidavého servopohonu..

Tato pfiru¢ka popisuje uzivani programovatelnych funkci stfidavého
servopohonu serie AD3. Prosim prostudujte pozorné tuto pfiru¢ku, spolu se
standardni uzivatelskou pfiru¢kou pohonu aby jste pfi porovozu efektivné
vyuzili vSech pfednosti a programovych moznosti servopohonu HITACHI serie
AD.

Tato prirucka je ur€ena pro koncoveého uzivatele.

Tuto prirucku uschovejte pro pripadné dalsi nahlédnuti.

HITACHI

ADPr01601BX




m DULEZITE

Ulozte tuto pfirucku tak, aby byla pfistupna vSem pracovnikiim pracujicim, nebo jinak
vyuzivajicim servopohony HITACHI serie AD s programovatelnymi funkcemi.

Pfed zapocetim prace s pohonem s programovatelnymi funkcemi peclivé prostudujte tuto
pfiru¢ku spolecné se zakladni uzivatelskou pfiru¢kou pohonu serie AD. Pouzivejte software v
souladu se zasadami bezpe&ného provozu, moznostmi stroje, provoznimi pfedpisy a ostatnimi
zasadami uziti uvedenymi v dokumentaci.
Vzdy pouzivejte software tak, aby jste nepfekracovali specifikovana omezeni uvedena v této
pfiruCce. Je také nezbytné provadét pravidelné prohlidky ostatni preventivni ukony aby
nedochazelo k chybam.

m POZNAMKY

* Obsah této pfiru¢ky maze byt zménén bez pfedchoziho upozornéni.

» Tuto pfiru¢ku peclivé uschovejte.

« Zadna &ast této priruéky nesmi byt reprodukovana nebo pretisknuta bez svoleni vyrobce.

» Tato pfiru¢ka byla pfipravovana s nejvétsi peclivosti a pozornosti, pokud v ni naleznete chyby
a opomenuti, nebo budete mit pochybnosti 0 obsahu nékterého tvrzeni kontaktujte prosim
Vaseho zastupce HITACHI.

* HITACHI neodpovida za dusledky pouziti této pfiru¢ky a produktu v ni popsaného.

Historie oprav

No. 1

Popis

Datume

Cislo pfirucky

Pocatecni vydani

2003/02/17

ADPr01601BX

Ve vySeuvedenych vydanich byly opraveny typografické chyby, opomenuti a nespravné vyklady

nebo pfidana dodate¢na vysvétleni.




BEZPECNOSTNiI PREDPOKLADY

Pfed pouzitim tohoto vyrobku peclivé prostuduijte tuto pfiru¢ku spolecné s pfiruckou pro
uzivatele servopohonu a fidte se vSemi bezpe€nostnimi upozornénimi.

Bezpeé&nostni predpoklady uvedené v této pFirudce jsou rozdéleny do kategorii NEBEZPECI a
UPOZORNENI.

: Tento symbol NEBEZPECI fika, Ze situace muzZe vyustit v pfipadé
ANEBEZPECi nedodrzeni spravného postupu k zavaznému ohrozeni zdravi a smrti
nebo ke znieni zafizeni.

: Tento symbol UPOZORNENI Fika, Ze situace mdze vyustit v pripadé
A CAUTION nedodrzeni spravného postupu k méné zavaznému ohrozeni nebo ke
zniceni zafizeni.

Pokud nejsou respektovana upozornéni uvedena pod oznaéenim POZNAMKA (Pozn.) mlze
dojit k zavaznym dusledkdm v zavislosti na situaci.

Pfikazy a upozornéni uvedena ve vSech tfech kategoriich maji vSechna svoji dllezitost a je
nutné je vzdy respektovat.

Po pfecteni je nutné tuto pfiru¢ku uloZit na pfistupnim misté tak, aby uzZivatel zafizeni do ni
mohl kdykoliv nahlédnout.

m Predpoklady uziti

/\ NEBEZPECI

1. Pred pouzitim programu provedte bezpecné vypnuti pohonu (bezpecnostni stop), protoze
servopohon se mlze vymknout kontrole a zpusobit nebezpeéné situace napf. pfi
nespravném odladovani programu.

/\ CAUTION

1. P¥iladéni uzivatelského programu je lépe napfed odladit program pouze se
servomotorem a nasledné pfipojit pohanény stroj. Ujistite se tak, ze se zafizeni bude
chovat spravné a nemuize se vymknout kontrole.
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KAPITOLA 1 UVOD
[

Tato kapitola popisuje typ produktu a vysvétluje nastaveni pro vyuziti programovatelnych funkci.

1.1 Typové oznaceni produktu..........cccceeeiiiiiiiiiiiinnnnnes 1-2
1.2 Instalace software AHF ..........cccooiiiiiiiii, 1-3
1.3 Programovatelné provozni funkce ............cccccuunee. 1-4
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Kapitola 1 Uvod

1.1 Typové oznaceni produktu

Na Stitku pfistroje zjistite jeho provozni hodnoty a zda se jedna o typ podporujici

programovatelné provozni funkce.

Poloha typoveého Stitku pfistroje

(1.5kW a méné)

Stitek specifikace
pfistroje

(Pro pohony vétsi
nez 2kW je Stitek
umistén na ¢elnim
krytu.)

P
HITACHI
Typ pohonu === | Nodel : ADAX-02LS
odpovidajici Motor mp- |  k\/V : 0.2

maximalni vykon Input _: 1Ph V A 50Hz.60Hz
jm. vstupni hodnoty ep- 3Ph 200-230 Vv 1.5 A 50Hz.60Hz
jm. vystupni hodnoty weep- | Output : 3Ph 230 Vmax 1.7 A
vyrobni typové Gislo ==mmmp- | MFG No. 24A T12345 20001 Date: 0204

Hitachi Industrial Equipment NE17456 -1

S Systems Co.,Ltd.

MADE IN JAPAN

Obsah typového Stitku




Kapitola 1 Uvod

1.2 Instalace software AHF

Pro instalaci software AHF s moznosti editace je nutné klicové slovo.(Model No. AHF-
P02). Pfi zadavani kliCového slova se prosim fidte nasledujicimi pokyny:

AHF - P02

L’ Cislo "0"
Znaménko iminus

InstallShield Wizard ]|

R

Input key word.

Fleaze input lkew waord.

[&HF-F02

[FetalEhield

< Back I Mewxt > I Cance| |

Postup instalace a nastaveni software AHF je popsan v pfislusné pfiru¢ce. (Zadani
klicového slova je vyzadovano v kroku 11)

Podminky pro zadani kli€ového slova

1) Vlozte jednobytovy alfanumericky znak.

2) Pokud vlozite nespravné klicové slovo, budete pozadani o opakované zadani.

3) Pokud mate jiz nainstalovan software AHF-P01, je nutné jej napfed odinstalovat a
pak teprve instalovat software AHF-P02.

4) Pokud instalujete software AHF-P02 po odinstalovani AHF-P01, nemusi byt potfeba
pouzit vSech instalagnich disku (No. 1 to 4).




Kapitola 1 Uvod

1.3 Programovatelné provozni funkce

1.3.1 Nastaveni programovatelnych provoznich funkci

Pfed pouzitim programovatelnych provoznich funkci je potfeba zménit nastaveni
servopohonu, jak je naznaceno niZze. Tovarni nastaveni pohonu je provadéno
v priibéhu vyroby a odpovida standardnimu servopohonu.

Nazev parametru Oznaceni parametru Nastaveni Tovarni
hodnota
Volba povelu polohy FA-22 Pro PLS

1.3.2 Kontaktni vstupni a vystupni svorky a metoda fizeni

(1) Kontaktni vstupni a vystupni svorky
Je-li parametr FA-22 nastaven na hodnotu "Pro" jak bylo ukazano vySe, slouzi
kontaktni vstupni a vystupni svorky jako obecné vstupy a vystupy. Stav téchto
obecnych vstupu a vystupu je ovlivnitelny pfikazy X(00) az X(11) a Y(00) az Y(07).
BlizSi vysvétleni naleznete v kapitole 6.1 Vstupni a vystupni svorky.
Polarita povell X(00) az X(11) a Y(00) az Y(07) je "0" v rozpojeném stavu a "1"
v uzavieném stavu. ProtoZe zména polarity svorek neni mozna, je potieba viechny
potfebné zmény provést v uzivatelském programu. Vyjimku tvofi signaly SON a RS.

(2) Metoda fizeni

Pfednastavenou metodou fizeni pfi pouziti programovatelnych provoznich funkci je
polohova regulace. Volba rychlostni, momentové a jiné regulace se déje povelem.
Provadéni programu je spusténo pfechodem signalu SON do stavu ON (parametr
FA-22 ma hodnotu Pro. Pfi provadéni programu je servomotor zapnut a pohon je
ve stavu ,servo ON®. Dojde-li k pfechodu signalu SON do stavu OFF, provadéni
programu se zastavi a servomotor je vypnut (stav servo OFF)

Signal SON Ize pouzit pro realizaci bezpe€nostniho zastaveni nebo jiného
okamzitého zastaveni.

Dojde-li k chybé, je provadéni programu okamzité ukon€eno, a servomotor je
zastaven. V tomto pfipadé je nutné provést reset kratkodobou aktivaci signalu RS
pfi vypnutém signalu SON.

chyba reset chyby

L4

signdl SON ——1  ON ON
signal RS
provadéni zastaven | provadéni
program — e ——————— e ——————
servomotor Servo OFF Servo ON Servo OF> Servo ON Servo OFF
T
|
|

1-4



Kapitola 1 Uvod

(3) Proménné, vystupni svorky a ostatni po€ate¢ni hodnoty

Tabulka niZze ukazuje proménné, vystupni svorky a po&ate¢ni hodnotu druhé
vychozi polohy pro polohovani:

. v dobé od zapnuti sité a . .

Nazev prvniho zapnuti SON druhé zapnuti SON
P(),N(),T(),U() Okno nastaveni dat pfedchozi hodnoty
ACC(),DEC() (data v datovém okné jsou

sestavena pfi zapisu
programu )
regulaéni konstanty Je pouZito nastaveni predchozi hodnoty (pfedchozi
(J, KFC, etc.) parametrd Fd-xx . hodnoty v programu)
vystupni svorky Y() VSechny svorky jsou 0
(OFF).
druha vychozi poloha 0

1-5
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KAPITOLA 2 VYTVORENI A
PROVADENI PROGRAMU

Tato kapitola pojednava o postupu vytvareni a provadéni programu.

2.1 Specifikace JazyKa ..........cccoeeerieeiiiiciieeee e 2-2
2.2 Prehled konfigurace.........ccccooeeiieeiiiiiiiies 2-3
2.3 Vytvareni programu .......ccccccceeeeeeeeeenceeceennes 2-4
2.4 Proveéfeni Syntaxe .......cooocuiieiiiieiiiiiiee e 2-5
2.5 Provadéni programu ........ccccccceceeeeieneinennnnnnnnnnnes 2-8
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Kapitola 2 Vytvoreni a provadéni programu

2.1 Specifikace jazyka
Nasledujici tabulka obsahuje specifikaci programovaciho jazyka pro programovatelné
funkce HITACHI AC servopohonu.
Pojem Specifikace
specifikace typ jazyka Jazyk pfibuzny BASUCu (vCetné operaci - najezd na VP,
jazyka polohovani serva, fizeni rychlosti serva)
Vstupni PC kompatibilni s IBM PC/AT, operacni systém Windows
predpoklady 95/98/Me, Windows NT4.0, Windows 2000
Velikost programu | 512 steps
(Pamét pohonu pojme 512 krok, nebo 6KB.)
Programové  textovy vstup
podpurné funkce | . zoprazeni (v oknech)
» proveéreni syntaxe (v oknech)
* nahrani a naéteni programu (PC <— pohon)
* jednotlivy krok
» preruseni (az 4 body)
Forma provadéni | interpretaéni metoda, 1.12 ms/pfikaz
(dovolené volani podprogramu az do Urovné vnoreni 8)
Vstup/vystup | Externi Kontakini signal, nebo signal z otevieného kolektoru (vnitini zdroj
ni funkce dvoustavovy 24\/pc ). servo ON, reset poruchy, a 12 obecnych vstupt
kontaktni vstup oznacenych X(0) az X(11)
externi vystup 8 dvoustavovych vystupt oznacenych (Y(0) az Y(7))
externi analogovy | 2 analogové vystupy oznacené (XA(0) a XA(1))
vystup
Rezervovana | Proménné  poloha: P(00) az P(99) (100 bodu)
slova + rychlost: N(00) az N(15) (16 bod()
« moment: T(00) az T(15) (16 bodu) zapamatovatelné
+ doba rozbéhu: ACC(0), ACC(1) (2 body)
» doba dobéhu: DEC(0), DEC(1) (2 body)
* rezim regulace: MOD
» zesileni regulace: KSP, KSI, KP, atd.
« zobrazeni: IFB, IRF, NFB, NRF, POS, PRF, atd.
* uZivatelsky definované proménné: U(00) az U(15) (16 bod)
Povely povel provadéni programu, povel pohybu (povel provozu
servopohonu)
Ostatni Ulozeni programu | « ulozit do pométi EEPROM hlavni jednotky
* ulozit jako zdrojovy soubor a soubor pfechodovych kod(
PFeruSeni az 4 prerudeni (set, reset, enable, nebo disable)

2-2




Kapitola 2 Vytvareni a provadéni programu

2.2 Prehled konfigurace

Software pro vytvareni programu servopohonu (Program Editor) provadi mnoho riiznych
ukonu spojenych s praci na programu vcetné editace a sestaveni programu nacteni a
uloZeni programu do paméti servopohonu.

AHF |
servozesilovad
el Program Editor
= externi PC
@ |
@ | o |
@ nacteni a
% ulozeni @ editace a
D] - sestaveni
K
@ | sk
| B | uzivatelsky
\‘ﬂ program
servomotor
il
d
]
Edita¢ni funkce programu jsou uvedeny nize:
Funkce provadény ukon
programovani/editace programovani vstup(, editace, ukladani, nacitani, tisk
sestaveni a rozlozeni sestaveni editovaného programu a rozlozeni nacteného
programu

nacteni a uloZeni ulozeni programu do paméti servopohonu, nacteni programu
z paméti servopohonu

podpora ladéni provadéni nacteného programu, provadéni po 1 kroku,
nastaveni preruseni atd.

2-3



Kapitola 2 Vytvoreni a provadéni programu

2.3 \Vytvareni programu

Vstupem uzivatelského programu je editaéni okno.

Editace sestava z kddové oblasti (kddové okno) a datové oblasti (datové okno).

Kdédové okno umozniuje viozit zdrojové kody pro vytvoreni programu. Datové okno
dovoluje nastaveni po¢ate¢nich hodnot programu.

Muzete provadét kontrolu syntaxe, krokovy vypocCet programu, krokové provadéni
programu, preruseni provadéni komunikacnim programem (AHF) a uloZeni programu do
paméti pohonu

PC kompatibilni IBM PC/AT

Windows GUI
Editor programu
= il Komunikaéni program
Film Fdi View Fun Help e , ~ s
e el [ 3 e e | (nacteni a ulozeni)
lﬂ—im—l—lﬂ—lm ,TJJ —LLJ.1,_“__._T1—|—|—1—|—|5-|—‘
) e =
mtry nd Ling Label Moemonic Parm 1| Parm2| Paemd Parmd | Parn5 ParmB Comman s
o01 aniry
=t | anent H | oo W O N
| o on servo
e i C zesilovaé
st | anl « Kodové okno
i) ans vstup programu
select nave 0o e
——— ar|  Datové okno
selent lsn 012
wase | owa || || [0t vstup dat * pferuSeni
e ma
wa | o as| * kontrola syntaxe * provadéni po krocich
sl wunt 018 21 ANl
— o7 * rezim ladéni
Ll 018 -
| ol

Provozni procedury a dalSi detailni instrukce naleznete v kapitole 5, Editovani programu.

(1) Kédové okno

Hlavni program zacina Code Window | [Datatfndow ]

"entry" a kon¢i "end". Frogram name [NewFile 13 lines

V programu mize existovat Line Label |Mnemanic | Parm1 | Parm2 | Parm3 | Parmd | Parm

pouze jeden hlavni program 001 ahtry

Podprogram zacina "sub" a ooz call SUB1 Hiavni

kondi "end sub". o3 wait 1.00 program

V programu mize byt jeden 004 call sUBZ

nebo vice podprogramu. gg: end
007 sub SUB1 Podprogram 1
008 hpset B
0os end suhb )
010 Podprogram 2
011 sub SUR2 N
012 oy P(OO) | M(OO)
013 end suhb
014
e I I S ——— R




Kapitola 2 Vytvareni a provadéni programu

(2) Datoveé okno
Datové okno umoZzhiuje nastaveni po&atecnich hodnot proménnych na pocatku
programu. Kazdé proménné je pfifazen jeden fadek, ktery se sklada z definice
proménné, a vysledku kalkulace. Promé&nna mulze byt uréena i jinymi
proménnymi pouzitymi v definici.

(PFiklad)

Code Window T Data Window ]

Pl ) 1 moweccooeco) T ) 1 g ) 1

‘“Jarable | Define |Pnswer | Comment
RO 1000720410 20010 Initial Position
P01 P10 20000
P2 I
P03 1]
P(00) 1000*20+10 20010 nazev proménné

definice proménné vysledek kalkulace pocate¢ni hodnota poznamka

2.4 Kontrola syntaxe

Kdyz jsou data zadana do kodového okna, je provéfena jejich platnost. Je-li v zadani
néjaka chyba syntaxe, v kbdovém okné se zobrazi chybové hlaSeni a stav se vrati k
hodnotam pfed provedenim zmény.

Kodové okno také sleduje zda pfi zadani nedochazi k pfekroCeni mezi parametrt nebo
poctu krokl. Po ukonceni zadavani programu generuje kodové okno pfenosovy kéd pro
provadéci program.

Zadani parametri v kbdovém okné ma nasledujici omezeni
(1) Znacka
Ize vkladat alfanumerické znaky.
(2) Mnemonické retézce
muze obsahovat pouze pfikazy a pfepisovatelné proménné.
(3) Sloupec parametrl (Parm 1 az Parm 6)
Zpracovavana data spole¢né s pfikazy v mnemonickych fetézcich.

Pokud je informace v mnemonickém fetézci prazdna, nebo "<skupina pfikaz(>", neni
akceptovan zadny fetézec parametru.

(4) Sloupec poznamek
Ize vkladat alfanumerické znaky

K provéfeni zadavanych dat v datovém okné dochazi pfi stisknuti tlagitka kalkulace nebo
navrat (return). Musi byt zadana hodnota v defini¢nim sloupci.
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Kapitola 2 Vytvoreni a provadéni programu

(1)

(2)

3)

Napfiklad uvedme chybu dat polohy. Pokud se pfi kalkulaci polohy vysledek ocitne
mimo povoleny rozsah polohy, je zobrazeno hlaseni "Hexadecimal number with
position data is invalid!"(hexadecimalni Cislo ur€eni polohy je nepfipustné) a

v odpovédnim sloupci je hlaSeni "<Range invalid>" (nepfipustny rozsah).

Code Wfindow I Data Window ]
L) T moeccopecey | T ) 1 ug 11 Calculate |
“arable | Define Ansuer Comment ™
P(oo;
P01 1}
P02 .
FEES; Data editor |
P04
P05) & Hexadecimal number with pozition data iz invalidl!
PO}
P73
(DS}
P(oa]
P(10] i

Je-li pouzit nespravny nazev proménné, je hlaseno "Invalid variable name is used"
(pouzito nepfipustny nazev proménné) a v odpovédnim sloupci je hlaseni "<Can'’t
calculate>" (nemohu spoditat).

Code Wfindow I Data Window ]

L) T meweccopEccy | T 1 uc 11 Calculate |
“arable | Define Ansuer Comment "
Po0y
P01
P02}
P02y
P04y
P(Dg)
P(DE)

D ata editor

(=R =R~ R =R = = IR0 -~

Je-li ¢islo promé&nné mimo povoleny rozsah je hlaseno "lllegal parameter: X()" (X:
symbol proménné P, N, ACC, DEC, T, nebo U) a v odpovédnim sloupci je hlaseni "<Can't
calculate>" (nemohu spocitat).

Code Wiindom I Data Window ]

Pl 1 nowcegoece) T ) 1 uc) 1L _Calculate |
“arable | Define |Pnsu.ler | Comment -
Py o i
P01} P01
P02} F
Pz)
Po4)

FO5)
(O & el el B
ROT)

Ppe)
P
Pi0)
P11}

<Can't calculate

D ata editor S

(=T = = i == = = = = )
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(4) Je-li pouzita jina znatka nez matematicky operator (znacka plus, minus, nasobeni,
déleni) a umisténa bezprostfedné pred nebo za zavorku je hlaseno "Invalid
computation formula is used!" (nepfipustny kalkulaéni vzorec) a v odpovédnim
sloupci je hlaSeni "<Can’t Calculate>" (nemohu spoditat).

Code indaw T Data Window ]

PL ) 1 MeeccopecO) T 1 U 11 Calculate |

“warable | Define | Pnswer | Commerit -
Prooy 10 10

P01} PR 1

POz 107(98+2]
ProE)
Fio4)
P(05)

PDE)
P07} & Ivald computation formula iz uzed!!
Pr0E)

Froa)
Fi 107
P11
P12 ]

Data editor

Pfipustny rozsah proménnych je zobrazeni nize:

Proménna Nazev proménné mozny rozsah

proménné polohy P(00) az P(99) -Ox7fffffff az Ox7fffffff (-2147483648 az
2147483647)

rychlostni proménna N(00) az N(15) -5000 az 5000

proménné rozbéhu ACC(0), ACC(1) | 0.00 az 99.99 je-li pro proménnou pouzita pfimo
Ciselna hodnota)

proménné dobéhu DEC(0), DEC(1) | 0000 az 9999 1s=100dig (je-li zastupné pouzita
proménna U()

proménna momentu T(00) az T(15) -300 az 300

uzivatelské proménné | U(00) az U(15) -OxTfffffff az Ox7fffffff (-2147483648 az
2147483647)
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Kapitola 2 Vytvoreni a provadéni programu

2.5 Provadéni programu

(1) Po vytvoreni provadéciho programu v kbdovém okné provedte sestaveni programu.
Pokud je program bez chyb je generovan pfevodni kod.
Sestaveni programu provedte pfikazy "Compile" v nabidce "Execute" nebo prosté
stisknéte tlacitko sestaveni.

’m Help

Cornpile Umgchalt+F3

t Download Umzchalt+F11
I Upload Umschalt+F12

Compile & download

Compile & download & execution

Run F5

Stop F&

Continue F? I
Single step Fa

Step over Umzchalt+F8

Step out Umzchalt+Strg+Fa
Breakpaint [B] Strg+B

Palyrnomial expression [T) Strg+T

EEFROM zave
EEPROM load

Run Help

B ¥ |@f#] ol C

== e

Operatar
ar, 2

i

e
=
=5
il
=
=

then

elze

then

]

next

CaSE

{

CasE

Code Window T

Data iindow

]

Frograrm |NewFiIe

Line

3 lines

Label|m1nem|:|ni|: |F'arm1 | Farm2 | Farm3 | Parmd

0at

entry

0oz

4

003

art

0o4

005

00&

ooy

0og

nog

010

011

M(O)

Compile completed.

Aline [16Bute]

M(01)

(2) Provadéci program vytvoreny editacnim programem lIze nyni zapsat do paméti
pohonu. v nabidce "Execute" zvolte "Download" nebo prosté stisknéte tlacitko
zapsani

(o)

(3) Zapsany program bude provadén, pokud je pohon ve stavu ,servo ON“ a pokud je
nastaven v rezimu provadéni programovych operaci.

Fun Help

Compile

D ownload

Upload

Umschalt+F3
Umgzchalt+F11
Umzchalt+F12

Compile & download
Cornpile & download & execution

Run F&

Stop F&

Caontinue F?

Single step Fa

Step over Umszchalt+F8
Step out Umzchalt+Strg+FE
Breakpoint [B] Strg+B

Folynomial expression [T] Strg+T

oEls e = e = e 020 el

EEPROM zave
EEFROM load
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KAPITOLA 3 SYNTAXE
-

Tato kapitola pojednava o tom jak napsat program.

3.1 KOdOVA fOrma .....cooeeeiiiiiiieieee e 3-2
311 RAAEK ... 3-2
3.1.2 ZNACKA ...coiiiiiiii 3-2
3.1.3 Instruk&ni SIOVO ......eeeiiiiiiiiiie e 3-2
3.1.4 Parametry ... 3-2
3.1.5 PozndmKa.......oooooiiiii 3-2

3.2 Okno pro zadavani dat ...........ceeeveeeeeiiiiiiiiiiiiieeneee, 3-3
3.21 Nazevproménné...........cooeeiiiiiiiiiiieee, 3-3
3.2.2 DefiNiCe ..coiiiiiiiiiiiiiiie e 3-3
3.2.3 Vysledek vypoltu.......ooevveiiiiiiii 3-3
3.2.4 PoznamkKa........ccciiiiiiiiii e 3-3

3.3 Numerické hodnoty...........cevveveiieeiiiiiiiiiieeeeeeeeeeeeeee 3-4

K O o1 -1 (o] Y 3-4

3.5 POAMINKY....ouuiiiiiiiiiiiiiiiiiiiiieiieeieeeereeeeereeeereeerarenaanne 3-5
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Chapter 3 Syntax

3.1

Koédova forma
Kazdy fadek sestava ze znacky, instrukéniho slova, parametr( instrukéniho slova a pole
pro poznamku. Néktera instrukéni slova nemusi mit Zadné parametry.
(PFiklad)
Ir wI:."iI-.n TT E:zmw‘ 1 code Window | Dma window |
Code | Motion | Program name |HewFil= 4 lines
Y IJne.Lahal MI‘IEI‘I‘Iﬂhlt Parnﬂ F'armi| Parm3 | Parmd Parmﬁ Parmf | Comment ﬂ
e 00 eniry
D02 EXAMPLE
dp2=d 003 o POOO) MO0 ACC(D)  DECD EXAMPLEZ
iz EI'J**-E-------I_
ons
hpset | —

LBL1: mov P(00) N(0O) ACC(0) DEC(0) poznamka example 2

3.1.1

3.1.2

3.1.3

314

3.1.5

L poznamka

parametr

prvé instrukéni slovo
znacka

Priklad vySe zobrazuje pfipad, kdy povel rychlosti N(00) je pouzit k dokon&eni polohovani
na cilovou pozici P(00).

Radek
Radek je jednotkou programové instrukce. Na kazdém fadku je napsano jedno

instrukéni slovo. Provedeni trva 1,12 ms na fadek. Tato jedna instrukce je nazyvana
krokem.

Znacka

Do pole znacka zapisujeme okruh do kterého instrukce spada, nebo jiné oznaceni
ur€eni instrukce.

Je-li na zacatku pole znacky zapsan stfednik (;) fadek se neprovadi. Tato moznost se
vyuziva pfi ladéni programu k podminecnému vylouc€eni nékterych fadku.

Instrukéni slovo

Napiste instrukci, ktera ma byt provedena. Detaily riznych instrukci naleznete
v kapitole 6 ,Instrukéni slova — popis, pouziti®.

Parametry

Zapiste parametry potfebné k provedeni instrukce. Lze zapsat az 6 parametrQ
v zavislosti na pouzité instrukci.

Poznamka

Do pole ,poznamka“ je mozné napsat dalSi upfesnujici informace ke kazdému
instruk&nimu Fadku.
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Chapter 3 Syntax

3.2 Okno pro zadavani dat

Kazda proménna je urCena jednim fadkem, ktery obsahuje nazev proménné, definici
proménné, vysledek vypoctu a pole pro poznamku

(PFiklad)
Code Window T Data Window 'I
P[] 1 mesccopeco) T i U 1 Calculate |
“arable | Define Anzwer Commenit -
Pong
P01y P00H100 0110
P02) 0

P(00) 1000*20+10 20010 pocatecni pozice

| poznamka

vysledek vypodctu (odpoved)
definice

nazev proménné

3.21 Nazev proménné

Do pole nazev zapisujeme nazev proménné , ktera ma byt definovana. Pouzitelné
proménné jsou uvedeny nize:

Typ Nazev proménné
poloha P(00) az P(99)
rychlost N(00) az N(15)
moment T(00) az T(15)
doba rozbéhu ACC(0), ACC(1)
doba dobéhu DEC(0), DEC(1)
uzivatelsky definovana proménna | U(00) az U(15)

3.2.2 Definice

Napiste definiéni vztah proménné. V definici Ize pouzit i nazvy proménnych. Po
ukonéeni definice a stisknuti tlacitka "Calculate" v datovém okné se provede vypocet
hodnoty nadefinované proménné.
(Priklad)
P(00) 1000*20+10 20010

P(01) P(00)+100 20110
definice

3.2.3 Vysledek vypoctu

Je zobrazen vysledek vypoctu (nelze pfepsat).

3.24 Poznamka
Lze uvést poznamku vztahujici se k proménné.
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Chapter 3 Syntax

3.3 Ciselné hodnoty

V nasledujici ¢asti jsou uvedeny Ciselné hodnoty, které Ize uvést v programu a pfi definici
proménnych.

<Rozsah pouzitelnych &iselnych hodnot>

Nazev proménné Ciselny rozsah
bitova proménna 0,1
uzivatelska proménna -2147483648 to 2147483647
proménna volby polohy -2147483648 to 2147483647
proménna volby rychlosti -5000 to 5000
proménna rozbéhu a dobéhu 0.00 to 99.99
proménna volby momentu -300 to 300
proménna volby rezimu regulace 0,1,2

<Zapis numerické hodnoty>

znacka druh poznamka
(neni) dekadicka Cislo
&H hexadecimalni hexadecimélni data
&B binarni binarni data

+ Je-li vysledek vypoc&tu proménné mimo jeji dovoleny rozsah, zobrazi se hlaseni
"Outside the acceptable data range!" (mimo dovoleny rozsah dat) a ve sloupci odpovéd
(answer) bude zapis "<Out of range>".

+ Je-li Cislo proménné mimo dovoleny rozsah, zobrazi se hlaseni "lllegal variable: *()"
(*:symbol promé&nné) a ve sloupci odpovéd bude zapis "<Calculation impossible>".

3.4 Operatory

PFi tvorbé programu Ize pouzit nasledujici operatory:

Format Operace
<proménna 1> = <proménna 2> + <proménna 3> scitani
<promeénna 1> = <proménna 2> — <proménna 3> odgitani
<proménna 1> = <proménna 2> * <proménna 3> nasobéni
<proménna 1> = <proménna 2> / <proménna 3> déleni
<proménna 1> = <proménna 2> pfifazeni
<proménna 1> = <proménna 2> mod <proménna 3> modulo
<proménna 1> = <proménna 2> or <proménna 3> logicka operace OR
<proménna 1> = <proménnd 2> and <proménna 3> logicka operace AND
<proménna 1> = <proménna 2> xor <proménna 3> logicka operace XOR
<proménna 1> = not <proménna 2> logicka operace NOT
<proménna 1> = abs <proménna 2> absolutni hodnota
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3.5 Podminky

Podminkové operace se uzivaji k porovhami mezi dvéma proménnymi. Vysledkem
operace je ,pravda“ je-li podminka splnéna nebo ,nepravda“ neni-li podminka spinéna.
Podminkové vyjadreni "If", "While", nebo jiné se pouzivaji k ovlivnéni toku programu
v zavislosti na pravé nastavsich podminkach.

Format Operace

<Proménna 1> = <Proménna 2> pravda, pokud se proménné rovnaji

<Proménné 1> < <Promé&nna 2> pravda, pokud je proménna 1 mensi néz proménna 2
<Proménna 1> < = <Proménna 2> | pravda, pokud je prom.1 mensi nebo rovna prom.2
<Proménna 1> > <Proménna 2> pravda, pokud je proménna 1 vétSi nez proménna 2
<Proménna 1> > = <Proménna 2> | pravda, pokud je prom.1 vét3i nebo rovna nez prom.2
<Proménnda 1> < > <Proménna 2> | pravda, pokud se proménné nerovnaji
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KAPITOLA 4 ZAKLADY
PROGRAMOVANI

Tato kapitola uvadi a vysvétluje néktere pfiklady ze zakladniho programovani.

4.1 Zakladni polohovani............ccccoo 4-2
4.2 Volba polohy (jednobodovy vstup)........cccccvvvvevvieinnnn.n. 4-4
4.3 Volba polohy (binarni vstup)......ccccoovvvviviiiiii 4-8
4.4 Volba polohy (zadani stavem vstupU).........cccccceeeenneee 4-12
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Kapitola 4 Zaklady programovani

Priklady programu pouziti v nasledujici stati jsou uloZeny v sekci "Sample" na adrese, na které
je nainstalovan software AHF.

4.1 Zakladni polohovani
(1) Popis pfikladu

Je-li svorka X(00) = 1 (ON) (po najezdu na VP), pak pohon najede na polohu P(00).
Je-li nasledné X(00) = 0 (OFF), pohon zméni polohu na P(01).

(2) Zapojeni svorek

servozesilovad koncovy spina¢ vychozi polohy (VP)

servomotor

kulickovy
Sroub

rychlost vp | ACC(0) DEC(0)

sevo zastaveno\
K Noo)

servo zastaveno servo zastaveno

SON

N
ORL | ]
X(00)

(1 (2) ©) (4) ®) (6)(7)
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(4) PFiklad programu

» Kédové okno

fddek| znacka | instr.slovo | parm. 1 | parm.2 | parm.3 | parm. 4 | parm. 5 | parm. 6
001 entry
002 ort 1 N(00) ACC(0) | DEC(0) (1)
003 | LOOP wait X(00) = 1 «—(2)
004 mov P(00) N(00) | ACC(0) | DEC(0) «(3)
005 wait X(00) = 0 «—(4)
006 mov P(01) N(01) | ACC(0) | DEC(0) «(5)
007 goto LOOP «(6)
008 end «—(7)
009
» Datové okno
proménna| definice vysledek vypoctu poznamka
P(00) | &H8000*10 327680 <« 10 otacek=
32768 x 10
P@©1) |0 0
proménna| definice vysledek vypoctu poznamka
N(00) 1000 1000 «1000min™
N(01) 3000 3000 «3000min™
proménna| definice vysledek vypoctu poznamka
ACC(0) 1.0 1.00 <« Cas rozbéhu na
maximalni otacky
5000 min™'
proménna| definice vysledek vypoctu poznamka
DEC(0) 1.0 1.00 <« Cas dobéhu
z maximé_lpl'ch otacek
5000 min

(5) Provedeni a popis programu

(1)

(2)
3)

(6)

Je proveden najezd na VP nizkou rychlosti (smér zpét).

Sekvence najezdu na VP zacne pfi spusténi serva (servo ON). Vychozi poloha
(VP) je dosazena v okamziku kdy se hodnota signalu ORL zméni z OFF na ON.
Program Ceka, dokud neni sepnuta svorka X(00).

Po zapnuti X(00) se provadi najezd na polohu P(00).

Servopohon se rozbiha dle ACC(0) na provozni rychlost (N(00) a dobiha dle
DEC(0), aby dojel na polohu P(00) (optimalni ¢as k dosazeni provozni rychlosti a
polohy Ize dosahnout nastavenim rozbéhu a dobéhu).

Program Cekd az bude dal povel k dalsi akci (rozepnuti svorky X(00).

Po pfechodu svorky X(00) do stavu OFF je proveden najezd na polohu P(01)
(stejnym zplsobem jako v pfipadé najezdu na P(00) se uplatni parametry N(01),
ACC(0) a DEC(0))

Program se vraci ke kroku (2).



Kapitola 4 Zaklady programovani

4.2 Volba polohy (jednobodovy vstup)

(1) Popis prikladu
Je-li po dosazeni VP sepnuta svorka X(11) = 1 servopohon se posune na polohu
P(Xn), kde n je Cislo svorky v intervalu X(00) az X(07), ktera je sepnuta. Je-li napf.
sepnuta svorka X(07) = ON, servopohon se pfesouva na polohu P(07), jsou-li
sepnuty soucasné svorky X(07)=0ON a X(01)=ON pak se servopohon pfesune na
polohu P(01), protoze instrukce mov P(Xn) pfedpoklada vzdy pfesun na polohu

(2) zapojeni svorek

koncovy spina¢
. ; vychozi polohy
servozesilovac

servomotor

kulickovy
Sroub
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(3) Casovy diagram prabéhu rychlosti

poloha 27080 PUISES 455360 pulses 0 pulse
rychlost VP i i i
dervo ‘l‘ P(00) P(01)
0 —ZzsiaNene rmmmf — ez S50 5
P(11) —7
SON
ORG
ORL —I
ON
X(11)
ON

(( OFF OFF

X(00) L5
ON
X(01) OOFF OOFF
X(02) o oz o=
ON
O
X(07) ()OFF \.()OFF
2y (2)"
(1) 2) 3) (4) ©) @y @
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(4) PFiklad programu

» Kédové okno

fddek| znacka | instr.slovo | parm. 1 | parm.2 | parm.3 | parm.4 | parm. 5 | parm. 6
001 entry
002 chgORG= | default
003 ort 1 N(01) ACC(0) | DEC(0) «—(1)
004 | LOOP wait X(11) = 1 «—(2)
005 mov P(Xn) N(00) | ACC(0) | DEC(0) «~—(3)
006 goto LOOP «—(4)
007 end
 Datové okno
romeénng definice vysledek vypoctu poznamka
P(00) | &H8000*10 327680 <10 otacek=32768 x 10
P(01) | &H8000*20 655360 «20 otacek=32768 x 20
P(02) | &H8000*30 983040 <30 otacek=32768 x 30
P(03) | &H8000*40 1310720 «40 otacek=32768 x 40
P(04) | &H8000*50 1638400 «50 otacek=32768 x 50
P(05) | &H8000*60 1966080 «60 otacek=32768 x 60
P(06) | &H8000*70 2293760 «70 otacek=32768 x 70
P(07) | &H8000*80 2621440 «80 otacek=32768 x 80
P(11) |0 0] < neni-li sepnuta zadna
svorka pak se provede
navrat na VP
romeénng definice vysledek vypoctu poznamka
N(00) 1000 1000 «1000min”
N(01) 30 30 « 30min”
roménngd definice vysledek vypoctu poznamka
ACC(0) 1.0 1.00 <« Cas rozb&hu na max.
rychlost 5000 min
romeénng definice vysledek vypoctu poznamka
DEC(0) 1.0 1.00 « ¢as dobéhu z max.

rychlosti 5000 min”"



Kapitola 4 Zaklady programovani

(5) Provedeni a popis programu

(1) Je proveden najezd na VP nizkou rychlosti (smér zpét).
Sekvence najezdu na VP zacne pfi spusténi serva (servo ON). Najezd na VP
zacina, kdyz je aktivovan signal ORG. Vychozi poloha (VP) je dosazena
v okamziku kdy se hodnota signalu ORL zméni z OFF na ON.

(2) Program ceka, dokud neni aktivovan vstup X(11).

(3) Dokud je aktivni svorka X(00) ze skupiny X(00)-X(07), servomotor se najede na
pozici P(00).

(4) Program se vrati ke kroku (2).

(2) Program ¢eka, dokud neni aktivovan vstup X(11).

(3)" Je-li svorka X(00) = OFF, X(01) = ON, X(02) az X(06) = OFF, a X(07) = ON,
servopohon najede na polohu P(01).

(4)' Program se vrati ke kroku (2).

(2)" Je-li vstup X(00) az X(07) = OFF a X(11) = ON, servopohon najede na pozici
P(11)=0.
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4.3 Volba polohy (binarni vstup)

(1) Popis prikladu
Po dosazeni VP je vstupni svorka X(11) = 0, binarni hodnota zadana vstupy X(00) az
X(03) urcuje vyslednou polohu pohonu P(Xw).

(2) Zapojeni svorkovnice

koncovy spina¢
servo zesilovacé (vychozi poloha)
servomotor

kulickovy
Sroub
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(3) Casovy diagram prabéhu rychlosti

rychlost S S S
VP
¢1 P(00) « P(01) P(03)
0 L R, Vi B Mg o e
SON
ORG
ORL [
X(11)
o= o=
X(00) OOFF
) ~ON
X(01) _OFF _OFF T
A\ N\
X(02) OOFF OOFF Oo|:|:
X(07) _OFF __ OFF _ OFF
N\ N\
@) Q)" 4y@”
(1 2 (3) (4) (3) 4y (3)"
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(4) PFiklad programu

» Kédové okno

Kapitola 4 Zaklady programovani

001 entry

002 chgORG= | default

003 ort 1 N(01) ACC(0) | DEC(0) (1)

004 | LOOP wait X(11) = 0 «—(2)

005 mov P(Xw) N(00) | ACC(0) | DEC(0) «(3)

006 goto LOOP «—(4)

007 end

 Datové okno

romeénngd definice vysledek vypoctu poznamka
P(00) | &H8000*10 327680 <10 otacek=32768 x 10
P(01) | &H8000*20 655360 «20 otacek=32768 x 20
P(02) | &H8000*30 983040 <30 otacek=32768 x 30
P(03) | &H8000*40 1310720 «40 otacek=32768 x 40
P(04) | &H8000*50 1638400 «50 otacek=32768 x 50
P(05) | &H8000*60 1966080 «60 otacek=32768 x 60
P(06) | &H8000*70 2293760 «70 otacek=32768 x 70
P(07) | &H8000*80 2621440 «80 otacek=32768 x 80
P(08) | &H8000*90 2949120 «90 otacek=32768 x 90
P(09) | &H8000*100 3276800 «100 otacek=32768 x 100
P(10) | &H8000*110 3604480 «110 otacek=32768 x 110
P(11) | &H8000*120 3932160 «120 otacek=32768 x 120
P(12) | &H8000*130 4259840 «130 otacek=32768 x 130
P(13) | &H8000*140 4587520 «140 otacek=32768 x 140
P(14) | &H8000*150 4915200 «150 otacek=32768 x 150
P(15) | &H8000*160 5242880 «160 otacek=32768 x 160

roménng definice vysledek vypoctu poznamka
N(00) 1000 1000 «1000min”
N(01) 30 30 « 30min”

romenng definice vysledek vypoctu poznamka

ACC(0) 1.0 1.00 « ¢as rozbéhu na max.

rychlost 5000 min
roménng definice vysledek vypoctu poznamka
DEC(0) 1.0 1.00 « Cas dobéqu Z max. rychlosti

5000 min
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(5) Provedeni a popis programu
(1) Je proveden najezd na VP nizkou rychlosti (smér zpét).

Sekvence najezdu na VP zacne pfi spusténi serva (servo ON). Najezd na VP
zacina, kdyz je aktivovan signal ORG. Vychozi poloha (VP) je dosazena
v okamziku kdy se hodnota signalu ORL zméni z OFF na ON.

Program ¢eka, dokud nepfejde vstup X(11) do stavu OFF.

Jsou-li svorky X(00) az X(11) = OFF, sevopohon se pfesune na polohu P(00).
Program se vrati ke kroku (2).

Program ¢eka az vstup X(11) pfejde do stavu OFF.

Je-li vstup X(00) = ON a vstupy X(01) az X(11) = OFF, servopohon se pfesune

na polohu P(01).

Program se vrati ke kroku (2).

(2)* Program ¢eka az vstup X(11) pfejde do stavu OFF.

(3)" Jsou-li vstupy X(00) a X(01) = ON a X(02) az X(11) = OFF, servopohon pfejede
na polohu P(03).

(4)" Program se vrati ke kroku (2).

N N N S~
w )
~— N N S~ ~—
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4.4 Volba polohy (zadani stavem vstupt)

(1) Popis prikladu
Je-li po dosazeni VP vstupni svorka X(11) = 1, ur€uje stav vstupt X(00) az X(03)
vyslednou polohu pohonu P(Xw).

Vstupni svorky a .
X(03) X(02) X(01) X(00) Data cilova pozice
0 0 0 0 0 P(00)
0 0 0 1 1 P(01)
0 0 1 1 3 P(02)
0 1 1 0 6 P(03)
1 1 0 1 13 P(04)
1 1 1 1 15 P(05)
ostatni P(06)

(2) Zapojeni svorkovnice

koncovy spinag
(vychozi poloha)

servozesilovaé

servomotor

kulickovy
Sroub
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(3) Casovy diagram prabéhu rychlosti

Kapitola 4 Zaklady programovani

rychlost o 0 a
VP
| / PO P(01) P(02)
Y Y
0 5 s 501 ez 24 / o
P(06)
SON
ORG
ORL |
X(11)
o o>
X(00) OFF oOFF
oM o
X(01) _OFF _OFF
N\ A\
o
X(02) _OFF _OFF _ OFF
\ \ N\
ON
O
X(03) _OFF _OFF _OFF
N\ N\ N\
(11) (11) (11)"
Mm@ ew e e O
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(4) PFiklad programu

» Kédové okno

Kapitola 4 Zaklady programovani

fadek| znacka | instr.slovo | parm.1 | parm.2 | parm.3 | parm. 4 | parm. 5 | parm. 6
001 entry
002 chgORG= | default
003 ort 1 N(02) ACC(0) | DEC(0) (1)
LOOP wait X(11) = 1 «—(2)
U(00)= Xw and 15
select U(00)
case 0 «—(3)
mov P(00) «—(4)
case 1 «(5)
mov P(01) «(6)
case 3 «—(7)
mov P(02) «(8)
case 6
mov P(03)
case 13
mov P(04)
case 15
mov P(05)
case else «~(9)
mov P(06) «(10)
end select
goto LOOP «~(11)
end
» DataWindow
roménng definice vysledek vypoctu poznamka
P(00) | &H8000*10 327680 <10 otacek=32768 x 10
P(01) | &H8000*20 655360 «20 otacek=32768 x 20
P(02) | &H8000*30 983040 <30 otacek=32768 x 30
P(03) | &H8000*40 1310720 <40 otacek=32768 x 40
P(04) | &H8000*50 1638400 <50 otacek=32768 x 50
P(05) | &H8000*60 1966080 «60 otacek=32768 x 60
P06) |0 0
romeénng definice vysledek vypoctu poznamka
N(00) 1000 1000 «<1000min”
N(01) 3000 3000 «<3000min”
N(02) 30 30 « 30min”
romeénng definice vysledek vypoctu poznamka
ACC(0) 1.0 1.00 <« Cas rozbéhu na max.
rychlost 5000 min
roménng definice vysledek vypoctu poznamka
DEC(0) 1.0 1.00 « Cas dobéqu z max. rychlosti

4-14
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(5) Provadéni a popis programu

(1) Dosazen vychozi pozice (VP).

(2) Program ¢eka az svorka X(11) pfejde do stavu ON.
Bity X(11) az X(04) jsou pfekryty, aby nemély vliv na rozhodovani.

(3)(4) Jsou-li svorky X(00) az X(3) = OFF, servopohon se pfesune na polohu P(00).

(11) Program se vrati na krok (2).

(2 Program Ceka, dokud svorka X(11) nepfejde do stavu ON.

(5)(6) Je-li svorka X(00) = ON a svorky X(01) az X(03) = OFF, servopohon se pfesune
na polohu P(01).

(11)" Program se vrati na krok (2).

(2)” Program Ceka, dokud svorka X(11) nepfejde do stavu ON.

(7)(8) Jsou-li svorka X(00) = ON, X(01) = ON, a X(02) az X(3) = OFF, servopohon se
pfesune na polohu P(02).

(11)" Program se vrati na krok (2).

(2)” Program ¢eka, dokud svorka X(11) nepfejde do stavu ON.

(9)(10) Je-li svorka X(00) = OFF a svorky X(01) az X(3) = ON, servopohon se
pfesune na polohu P(06).

(11)” Program se vrati na krok (2).

(2)”” Program Ceka, dokud svorka X(11) nepfejde do stavu ON.



Poznamky
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KAPITOLA 5 EDITOVANI PROGRAMU
[

Tato kapitola popisuje funkce editoru programu a jejich pouziti.

5.1 Zahdjeni a ukon€eni ..........cccccocvueiveeiiiiiiniiiiiiiiienns 5-2
5.2 Postup vypracovani programu.........ccccceeeeeeeeeeeeeenen. 5-4
5.3 Prace se SoubOrY ...........euveiiiiieiiiiiieiiieeeieeeeeeeeeeeeeeee 5-5
5.4 Kobdoveé okno — postupy zadavani.............cccceeeeee. 5-7
5.5 Editovani programu ............cccccveeevveenieeinieeneinnnnnnn 5-14
5.6 Datové okno — postupy zadavani...........ccccccuue. 5-19
5.7 Sestavovani programu............ccceeevevvvevvneennnennnnnnn. 5-22
5.8 Nahrani programu do servopohonu...................... 5-23
5.9 Davkové zpracovani programu

— sestaveni / nahrani / chod..............ccccccovn 5-24
5.10 Nacteni programu ze servopohonu....................... 5-25
5.11 Ladéni/ chod programu........cccccccvvevieviiiiininnnennnnn. 5-27
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Kapitola 5 Editovani programu

5.1 Zahajeni a ukonceni
Tato sekce znazoriuje, jak zahaijit a ukongit vytvareni programu.
(1) Zahajeni

(1) V hlavni nabidce zvolte Programy (P) a nasledné prejedte mysi na AHF a zvolte
kliknutim AHF.

(2) Program AHF se vam otevie zakladnim oknem

HHHF — Hitachi AG Srevo AD Series Setup Software Ver 3.23
| el e =2 e Parameter setting (S)
Trace operation (00 et r End | A Etment I
Program (B Communication format ()

After confirming the communication format corresponds to the Servo drive
one select each menu. In case of the discord the program start delays
uritil titme is ug.

Exit (E) Connect (C)

(3) Chcete-li mit pfi vytvafeni programu pfipojen pohon, kliknéte na tlagitko pfipojit
(Connect).
(4) Pokud vytvafite program bez pfipojeni pohonu kliknéte na program (P).

HHD Series Program Editor =] E3
File  Edit ‘“iem Bun Help
(2| S| B lelss] o] ol SlS] vl ulw|ze(w=(c] 1 O
( [ w::"'?”‘ TT \ﬂ:ezmtor Code Window T Data whindow ]
— I Wotion Froeram name [HewFile 2 lines
entry | end | Line LabeI|Mnemnnic|F’arm1|F'arm2|Parm3|Parm4|F‘arm5|F‘arm5| |Cnmmeri|
sub | end sub Loy i}
ooz end
call | wait | on3
stretr if | then | oo4
ans
end if | else | 0ag
if | then | o7
oog
for | next | ong
select | case | 010
end case | o1
select else 01z
while | wend | 013
un til | loop | el
015
goto | cont | 016
inc | dec | o1r
|| | 018 2
=Kl | _’l_l
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(2) Ukonceni

(1) Stisknéte tlaCitko Exit (E) v nabidce Soubor [File], nebo jednoduse stisknéte
tlacitko El v pravém hornim rohu okna.

PR AD Series Proeram Editor O] x|
File Edit View Fun Help

Mew program (N} Gtrl+H ramp o=|r=|et=| U 0Ff Line ‘
Open program ©F Cirl+0 u ilzl Llﬂl M ’l " | »lBPl _|E | _l ;I QI
Save program §5) Gir+S  [code Window | Data Window |
Save az (A} Cirl+f Program name [NewFile 5 lines
Print (B GtreP |Line Label|Mnemonic| Parm1| Parm2| Parm3| Parm4 Parms| Parmé| |Commetil
7T 001 entry
ooz end
call | wait | 003
strctr if | then | oo4
nos
end if | else | 006
it | then | oor
nos
for | next | nog
select | Case | 010
end case | 011
select else 01z
while | wend | 013
until | loop | LIS
014
soto | cont | 016
inc | dec | o1y
W -
L ol

(2) Byl-li v rogramu proveden néjaky zasah objevi se nasledujici dotaz:

@ Do you end after saving the program to be editing?

Ho | Cancel |

Yes (Y): Ano - uloz provedené zmény a ukonci editaci.
No (N): Ne - ukongéi editaci bez zapisu provedenych zmén.
Cancel: Prerus - proces ukonc&eni editoru se prerusi.

(3) Nebyla—li provedena zadna zména objevi se nasledujici zprava:

Programming Tool

@ Do you end pragram?

Yes (Y): Ano - ukongi editaéni program.
No (N): Prerus$ - proces ukonc&eni editoru se prerusi.
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5.2 Postup vypracovani programu

Nize je vyvojovy diagram znazorfiujici postup pfi vytvareni uzivatelského programu:

( Zacatek )

Vytvorfeni nového programu (5.3.1)

Pfifazeni jména souboru (5.4.1)

d
«

Zapis programu v kédovém okné (5.4.2)
< PH—

Nastaveni pocatecnich hodnot proménnych v datovém okné (5.6)

Sestaveni (5.7)

Uprava (5.5)

probéhlo Ne
sestaveni?

Ano

Nahrani (5.8)

Provéfeni provadéni (5.10)

Ne

Je provadéni
spravné?

Ano

UloZeni vytvofeného programu (5.3.2)

( Konec ) * Cisla v zavorkam predstavu;ji
pfislusné kapitoly této pfirucky
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5.3 Prace se soubory

Tato Cast vysvétluje, jak ulozit nebo nacist program vypracovany v editoru.
(1) Vypracovani nového programu

(1) V menu ,Soubor” [File] zvolte novy soubor [New (N)]. (Stejna akce se provede
sou€asnym stisknutim klaves [Ctrl] a [N] na klavesnici.)

| Seres Program Ediboe

File Edt View Fun Help

Mews program (N CirlsH

Open program ) Gl
Bawe program &) GirkS

)| =lo] o9t ©|S] wlulw|se|ss|celes] J] O O

Code Window | 0 Wirdow )

Save sz (R) Ciirl+y Froeram riams [HewF e linies
Prind {PM GirlP  |Line Lahel Mnemonic Parmi Parm2 Pamd | Pamd | Pams | Pami :E-ﬂ
Euit {E} CihE 001 | anlry

T : TTT M2 end

(2) Odlozte pravé editovany program a zacnéte tvofit novy.

(2) Ulozeni souboru s novym programem
Za ucelem ulozeni nového programu provedte nasledujici ukony:

(1) V nabidce ,soubor” [File] zvolte ,ulozZit jako® [Save As (A)]. (Stejna akce se
provede soucasnym stisknutim klaves [Ctrl] a [A].)

W 4D Series Program Editer

File Edit \iw Fun Halp
Mewe program (W) OrlsN

Cipen program 100 CirlO
Save program o CirkS

i =[] cli SlS] pu{ws|ssice]®s] )| O oo

Sawe as (f) Cirledy Proeran name [HewFile e
Print (F) Citr|+P Ll'lefunel Mnemonic Parmi Parm2 Pammd  Pammd | Pams | PammB :E-ﬂ
Bt B} Gl 001 anlry

T 7 TTT1 002 and

(2) Otevre se dialogové okno:

Save As x|
Savei [ 3 ¥ = & @ i
BEmp
Drata
Help
Sample
Strnd
MewFile. acs
File name: Save I
Save as type: ISource file [*.acs) j Cancel |
4

(3) Stisknutim tlacitka ,uloz” [Save (S)] je pravé editovany program ulozen. Nazev
souboru je shodny s ndzvem programu . Je mozné zvolit dvé pfipony "acs"
nebo "csv" oznadujici typ souboru.

Pozn.: Standardné pouzivejte pro oznaceni typu souboru pfiponu "acs". Pfiponu "csv"
pouzijte, pokud vytvafite nebo editujete soubory v programu Excel nebo
podobném.
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(3) Otevieni existujiciho souboru
(1) V nabidce ,soubor” [File] zvolte ,otevfit* [Open (O)]. (Stejna akce se provede

soucasnym stisknutim klaves [Ctrl] a [O], nebo volbou tlacitka E? )

PB A0 Series Program Editer

File Edft Vies PFun Halp

Hew m

e proeran 80 ovet M alee] c|tt] 1] winw|ee|ws|ce]*s] J| Of ooz
Save program (50 GirkS mmm-]' Data irdows |
Savess () ObPA | proen rane [

[ines:
Prind {PH Citr|+p Line| Label Mnemonic Parmi Parm2 Pam3d  Pamd | Pams P'armE::E-ﬂ
Exil {E} crke | 001 antry
T : TTT B2 end

(2) Dialogové okno otevieni souboru.

Look jn: | 13 At =l =1
Brp
Data
Help
Sample
Stnd
MewFile. acs
File name: || |ﬂ|
Files of bpe: ISource fil [*.acs) j Cancel |
v

N7

(3) Stiskem tlacitka ,otevfi [Open (O)] je nacten vybrany program. Je mozné otevfit
typy souborl "acs" nebo "csv".

(4) Ulozeni souboru (pfepsani puvodniho souboru)
(1) V nabidce ,soubor” [File] zvolte ,ulozit* [Save (S)]. (Stejna akce se provede

soucasnym stisknutim klaves [Ctrl] a [O], nebo volbou tlacitka E J)

Fils Edft ‘Wiew Fun Halp

o meeon ) oo N2l CI GIE] SN wle|ovcsien] 4 O emm

Save program o) CirkS
Save as (f) Gitrl+dy

Prind (E Citrlep

Exit (B} Girl+E wonid |
T : TTT M2 end

linaez
2 Paml Parmd | Pam5 P'armE::E-ﬂ

(2) Vami vytvofeny program je ulozen do souboru se jménem pravé uzivaného
programu.
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5.4 Koédové okno — postupy zadavani

Je-li otevieno datové okno, pak kédové okno oteviete kliknutim na tabulku kédového

okna.
PR AD Series Program Editor
File Edit ‘iem FRun Help
= EE R RSN EEEEEE -
[ it Y Opeto@) " ¢one window | J) Data tindou |
et ) »
‘Code; MewFile 2 lines
entry end Line‘Labe\‘MnemUﬂic|Parm1|F’arm2‘Parm3|Parm4‘Parm5|Parm6| ‘Cummeril
sub end sub | ot entry
oo 2 | TN I N A
call mait | | 003
= 004
strotr if | then | P H
end if else | | nog|
if th E
S |
for next | | 00|
select case | | 010
o1
e | ||l
while wend | | 013
until loop | 14
015
wto | _oont ||| [ 010
ino dec Lot
o -
H 4] | Ll—l

® zobrazuje se nazev programu
== ® zObrazuje se Cislo pravé editovaného programového fadku

Cod ndow T Data ‘iindaw

Program h MewFile 2 ling=

Line| Label |ru1nem|:|nic | Farm | F'arm2| Farm3 | Farm4 | Farms | Farme | |C|:|mment ﬂ
a1 entry

4 f/ -

LeDo sloupce poznamka muzete zapsat jakékoliv poznatky k pFislusné operaci.
Obsah sloupce poznamka je uloZen spolu programem nema vSak zadny vliv na
jeho sestaveni a provadéni. Proto je-li program nahran do paméti servozesilo-
vace a nasledné nacten zpét do PC je obsah sloupce poznamka ztracen.

® Ve sloupcich Parm1 az Parm6, vlozte parametry souvisejici s instrukci vlozenou ve
sloupci instrukce (Mnemonic).

== ® \/e sloupci instrukce (Mnemonic) vlozte proménnou, do které se uklada vysledek
instrukce nebo vypoctu.

== @ \/e sloupci znacka uvedte nazev nebo znacku ktera oznacuje aktualni Fadek. Pfifazeny
nazev nebo znacka specifikuje adresu skoku realizovaného instrukci IF nebo GOTO.
Zvolena znaCka musi byt pro kazdy Fadek jina (unikatni). Vyskyt dvou stejnych oznaceni
V programu je povazovano za chybu, ktera se projevi pfi sestavovani programu.

== @ \/ kddovém okné je mozné vytvofit az 512 programovych fadka. Vysledek sestavovani
programu nesmi prekrocit 512 krokd. Skuteény pocet krokl se zobrazi na obrazovce po
uspé&sném ukonceni sestavovani programu.

® Platnost instrukci a parametr( je provéfovana ihned pfi jejich zadani. Je-li nékteré zadani nespravné

objevi se chybové hlaseni a zadané hodnoty nejsou pfijaty. Nelze zadavat Zzadné hodnoty do bunék,
které Zadné zadani nevyZaduji
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(1) Zadani nazvu souboru

Pole nazev programu zobrazuje jméno pravé editovaného programu. V pfipadé
noveho zapoceti prace s editorem, nebo zvoleni nového souboru se objevi "NewFile".
Nejdfive provedte zadani jména souboru, aby nemohlo dojit nechténému vymazani,
nebo nabourani dfive editovaného programu.

FBAD Series Proeram Editor O] x|

File Edit “iew FRun Help

ré?lEll_| Bl % (e8] ol || £l »lu|wee|s=cz]2| 4] O

Ind Dt T Operator

Code Window Data Window
( war. 1 | g
Code Mation Frogram n MewFile Nz
entry | end | Line LabeI|MnemDnic|Pam| F'arm2|F'arm3|F'arm4|F'arm5|F'arm5| |Cnmmeri|
001 t
sub | end sub | 002 Endn‘r
er

(I v pfipadé ulozeni jiz pojmenovaného souboru Ize jeho nazev zménit (viz odstavec
5.2.2))

Zapis programu
A) Zadavani hodnot z tabulky kédd
Editovaci program Vam umozni velmi jednoduché zadavani pomoci tabulky
koda. Jste-li nejisti v zadavani syntaxe, prosim pouzijte tuto metodu zadani.
Kliknutim na tlacitko kédu v kédové tabulce jej pfenesete do zvolené buriky
kédového okna.
<Pf¥iklad provedeni>
(1) Kliknéte na instrukéni tlacitko [Structure if] v kddové tabulce.
(2) Instrukce [Structure if] se pfenese do pravé aktivniho fadku kédového okna.
[ wine | Opersis Code Window |, Data Window ]
wl':_li Frogram name IW & lines
aniry and ngﬁ Lahel |:Ir:1;fm0nic ‘ Parm1 | Parm2 Parm3 |Parm4 ‘j
b wnd sub L =Canditional variable= | <Comparative mark= - =Conditional variable | Numerical value= )
(1) = — %-F diional variabl parat ke ditional variable J M Ival
:I':>.m i I then % Ise '(2)
& B 0og
+I ”Ih: | 007 and i
I end
slent I nase
P 012
while I mand T
un il I Ieap E
[ 2] wcant | ﬂ
017
e | e | 08 s
F I | of

(3) U prikazd, které jsou napsany v kddovém okné a maiji pfipojenu buriku
s vysvétlenim v zavorkach (< >), musite vlozit instrukci parametr atd.
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(Pokud neprovedete do takového burky potfebny zapis, program usoudi pfi sestavovani,
ze bunka nema zadny vstup)

Priklad)
<podminéna proménna>
<podminéna proménna/Ciselna hodnota> ... proménna nebo Cislo (-128 az +127)
<kOd POrovVNANI>......cceeviiiiieee e e e T
<instrukce> ..o néktera instrukce nebo vypoctova proménna

* Nelze kliknout na tlagitka instrukci / promé&nnych, které nejsou uréeny k zadani do
zvolené buriky.
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B) Vkladani hodnot ze seznamu
Zvolite-li buriku, ktera vyzaduje zadani, mize se v pravém konci burky objevit
tlacitko ;l , které znaci , Ze je mozné vybrat vstupujici hodnoty ze seznamu.

Instrukce, které vstupuji do instrukéniho pole (Mnemonics) nelze vybrat ze
seznamu. Musite je vlozit z tabulky kéd(, nebo zadat z klavesnice.

(1) Kliknéte mysi na tlacitko ;l ,nebo stisknéte tla¢itko [Enter] na klavesnici.

Code Window | DstaWindow |

Program naime |N¢wFi|l:

7 lines

00

003
004

Line|Label  Mnemonic | Parmi | Parm2 Parmn3 | Parmd | Parms | Parmi | cummant:l

002 ﬂn-----l—

(2) Otevie se seznam parametrd, které Ize viozit do zvolené buriky.

HHD Series Program Editor

File  Edit

= R R R R R B E R D E R E E N E

Yiew  Fun

Help

( [ \.;::"'I?m TY \zt:ﬁmr Code Window T Data ‘bindouw ]
— I mio,-,' Frogram name [NewFile 2 lines
entry | en | Ling|Label |ru1nem0nic | Parm’ | Parrm?2 | F'arm3| F'arm4| F'arm5| Parme | |Cmi|
oo1 entry
e | erem |} oo I O O |
call | wait | o3
strotr if | then | gg;
end if | else | 0ogG
if th oos
: | _ | 0os case else (2)
for | next | 009 chg ALM
chg BRE
select | case | 3110 thg FOT
end case | chg INP
select else 012 hg OL1
while | wend | ma
un til | loop | 31;
goto | cont | 016
inc | dec | 017
| | 018 2
*I _'l_|

(3) Tlacitky nahoru/doll je mozné zobrazit dalSi skryté parametry seznamu.

(4) Najdéte parametr, ktery hodlate vlozit a kliknéte na n& mysi. Stejného cile

dosahnete pouzijete-li tlagitka [T] a [{] a [Enter] na klavesnici.

(5) Zvoleny parametr je vlioZzen do pfisluSného pole.
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C) Vkladani hodnot z klavesnice
Je mozné také vkladat obsah bunky pfimo z klavesnice.
(1) Najedte kursorem na bunku, do které chcete provést zapis a kliknéte.

[ Code Window | Datallindon |
Frogram name [MewF il 3 lines
Line| Label | Mnemanic | Parmi | Parm2 Pamm3 | Parmd  Parms | ParmB || Comment il
001
002 R N I N I N |
003
004

(2) Provedte zapis hodnot z klavesnice.

Code Window | DstaWindow |

Frogram name [NewFile 3 lines

Line| Labal | inemonic | Parmi | Parm2  Parm3 | Parmé | Parms | ParmG || Commant ﬂ
oo ry

002 7120 5 o

i1k} and

(3) Po dokonc&eni zapisu instrukce stisknéte tlacitko [Tab] nebo [—] key.

(4) Aktivni se stane bunka pro zapis parametrd dané instrukce.

Code Window | DataWindow |

Frogram name [NewFile 3 lines

Line|Label | Mnemonic | Parmi | Parm2 Parm3 | Parmd | Parms | Parm6 | Comment ﬂ
oo entry

002 [N N N N |
003 end

*

Pokud udélate v zadani né&jakou chybu objevi se hlaSeni chyby a
zapis se neprovede.

[_Aod g Srmor
&
;!E Specify value is invalid!
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(3) Zadani vypoctu polynomu
Servopohon je schopen pfimo zpracovavat funkce zadané polynomem. Zpracovani
polynomu se dé&je automatickym pfevodem na dvouclenny vyraz, ktery je zpracovan
servopohonem. Pro pfevod polynomu na dvouclennou funkci jsou pouzity do¢asné
(systémové) proménné TMP(1) az TMP(8), kde jsou uchovany potfebné mezi
vysledky.
*  Systémové proménné jsou pouzivany pouze pfekladacem a na rozdil od

uzivatelskych proménnych je nelze vyuzivat pro jiné operace.

(1) V nabidce ,Proved “ [Execute] zvolte ,Polynom* [Polynomial]. Otevie se Vam
okno pfevodu polynomu na dvouclen. (stejného vysledku dosahnete sou¢asnym
stiskem klaves [Ctrl] a [T] na klavesnici).

HIZ hargs polynomesl expression to mancmial

Pebymamaal exprazsion

Temporary variable uses o sysiem use vanabie: TMP(1 )- TMP(E)
Execute | cesr | Cioss |

(2) Na levou stranu rovnice zvolte proménnou, do které bude zapsan vysledek
vypoctu. Kliknutim na klavesu ;l se vam otevie nabidka proménnych.

@

uEEE B Sy iem use wariakie TMP1 )-TRP(E).
Clear I Cloze

Temgorary variabke uses & Sysiem use vansbie: THMP( )-TMPE),
Excescaite | Clasr | Clots |

Y

Klavesou ,Vymaz“ [Clear] Ize vymazat cely polynom.
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(4) Kliknéte na tlacitko ,Dvouclen® [Binomial]. V kddovém okné se Vam zobrazi
pfevod Vaseho polynomu na dvouclenné vyrazy.

Cods Window |
N Ines
Uine| Label Mrsmons: | Paml | Paemz| Pammd | Famd | Pamis Pamé | Comment =
oo animy
oo T T I =T S N
I]I!I? THFLL] = Uil ) TRF{1]
o4 W= TR ¢ 6 (4)
s THFd) = TMP{T 1 2
1[5 THP(5| ai1H] + THF4)
oov| F{a% = TMPF{S} A
L) end

*

Pokud je polynom pfili§ dlouhy zobrazi se chybové hlaseni vzniklé nedostatkem
systémovych proménnych.

!': The ey varizvle aren't kefl. Reduos brackets or using ueer valkabds in polynomial sxpression

[ -
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5.5 Editovani programu

Tato sekce se zabyva editacnimi funkcemi programovani.

PR AD Series Proeram Editor _[Of %]
File | Edit ‘“iew Fun Help
=i | s | W) I o TN 322 o T N
ré Cut G0 Guhy [ode Window | Dmawinn |
C Onpy_(Q}' City |40 Frogram name [NewFile % e
er| Paste 000 G+ Line|Lahel |Mnemnnic | Parm | Parm2| Parm3| Farm4 | F'arm5| Parm6| |Cn|i|
Ihzert O} Cite[+1 001 entry
g
— Find@®  OwleF |002 I ] e
€ Replace tH} Ctrl+H no3
strotr if| then |I | I IE
nne

Funkce editace Ize pouzit nejen v kddovém ale i v datovém okné (viz ¢ast 5.6).

(1) Zpét (Undo)
Tato funkce je dostupna po provedeni jakékoliv vstupni akce. Jejim Ukolem je vratit

pravé provedenou akci zpét do pfedchoziho stavu. Funkci aktivujete kliknutim na
tlagitko [Undo (R)] v nabidce [Edit] (stejnou akci je mozné provést kliknutim na

tlacitko *7 | na listé, nebo soucasnym stisknutim klaves [Ctrl] a [R] na klavesnici).

<Pfiklad provedeni>
(1) pocatetni stav

(2) kliknuti na tlagitko [Structure
if] v tabulce vstupnich kodu

Ling Labed | Mnamonic:
oot ey

[OF] it | =Conalionsvarisbles | sComgparsitve matk
3

(3) provedeni funkce zpét
llUndoll

Ling Labsl Mnemonic  Pamm1 Pamm | Parm |
eniny

Ling Label Mnemonic Famnl Parm2 Farm3|
oot entry

[TF] lend | | | |
003

ood
nos
nog
oo?
nog

Parmt Parmi

sl
“Aretncinng =
end #

end

(2) Vpred (Redo)

Tuto funkci Ize pouzit po vyuziti funkce "Undo", k opétnému provedeni dfive vracené
akce. Funkci aktivujete kliknutim na tla¢itko [Redo (U)] v nabidce [Edit] (stejnou akci
je mozné provest kliknutim na tla€itko C |

klaves [Ctrl] a [U] na klavesnici).

na listé, nebo soucasnym stisknutim

(1) pocatedni stav po kliknuti na
tla€itko [Structure if]

(2) po provedeni
funkce "Undo"

(3) po provedeni funkce "Redo"

Line Label [Mnemanic | Parmt 1 Parmz
a1 iy

(0] i | =Conationsdveriales |

ﬂ;!:l L]

ana sinshuckons:
ons ]

00g “instucions=
aar gnd #
‘oog end

Ling Labsl Mnemonic Famil Pamm2 P&
eniny

Lihe Label | Mnemenlc | Ll | e

o vy

[ i | <Condiions variabios | sCamparsive mark>|
03 Ll

CLEN =rshuchons
nos esh

006 “insiuciong =
oonr nd

oog end

Parma

Parmi
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(3) Vyjmout (Cut)
Tato funkce vyjme z programu jeden nebo vice zvolenych fadkd. Funkci Ize vyuzit
k vymazani nepotiebnych Fadku (ev. k pfenosu na jiné misto).

(1) e fadky které hodlate vyjmout.

(1) Kliknéte a drzte levé tlacitko mysi
Line | Label |Mnemoni 5 Parm2 | Parma3 | Parmd | Par mb | Patmé ﬂ na prvnim Fédku, ktel’y ma byt
it — vyjmut.

(2) Tahnéte mysi az na posledni
fadek urceny k vyjmuti (levé
tlaCitko mySi porad drzite).

| 008 | WAITSIG | U400} = o

| 009 o0 = UE0) | and | UGS (3) Pustime levé tlacitko mysi.
0101 i U = e Zvolené Ffadky jsou probarveny
011 Li2) = U1} | and | LH4 ;

02, its U2y = 0 modfre.

1013 then

| 0714] nche POO) | NOT)

1015 | mov P03} | MO0}

i3 until MF | = 1

017 ife POS | > | PO

018 | then

| 018 TLM = 10

020 elze

noq TIM = a0 hd
4 | 3

(2) V nabidce uprav [Edit], kliknéte na tlaCitko vyjmout [Cut (X)] (stejnou akci je

mozné provést kliknutim na tlagitko J‘E na listé, nebo souasnym stisknutim
klaves [Ctrl] a [X]).

(3) Probarvené fadky jsou nyni vyjmuty a zlstavaji ulozeny pro pozdéjsi vyuziti
funkce ,Vlozit [Paste]. Radky, které nasleduji po vyjmutych fadcich se posunou

L\ne‘LabeI |Mnemonic |Parm1 ‘ Parm2 ‘ Parm3 | Parm4 | Parmb ‘ Parmé :l

Uy and | UGED
o = 0 then | WAITSIS
Uty and | UG4)
upz) = 0

Line | Label [Mnemonic | Parml | Parm2 [ Parm3 [Parmd [ Parm5 | Parmb a| 1/
entry |

Vyjmout
e /
[ D08 | wAITSIS

PO} N@T)

P NOO

INP = 1
FOS > Pz}

olalo
2|28
oo
Ea

=
r
==
@

3

=
@
o
=
=
n

=3

=
=
)
@
.3

=
@
3
=i
=
"

o
=
=

=]
=
@
3
o

=
=

o1 then wait 1.0
019 TLM = 10 hp N0}
ozo else else
na1 TIM= ann d i1 11 = 1Ny | and a d
4? | > 1 | >
, v
vyse.
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(4) Kopirovat (Copy)
Tato funkce umoziuje kopirovat jeden nebo vice zvolenych fadku.
(1) Zvolte fadky, které hodlate kopirovat.
(2) V nabidce uprav [Edit], kliknéte na tlacitko kopirovat [Copy (C)] (stejnou akci je

mozné provést kliknutim na tlac¢itko na listé, nebo soucasnym stisknutim
klaves [Ctrl] a [C] na klavesnici).

(3) Zvolené fadky jsou nyni zapamatovany a pro pozdéjsi vlozeni na zvolené misto
pfi aktivaci funkce vlozit [Paste].

(5) Vlozit (Paste)
Tato funkce se pouziva k vlozeni jednoho nebo vice vyjmutych (Cut) nebo
kopirovanych (Copy) fadka.
(1) Zvolte fadky, které budou pfepsany vyjmutymi nebo kopirovanym fadky.
(2) V nabidce uprav [Edit], kliknéte na tlaCitko vlozit [Paste (V)] (stejnou akci je

mozné proveést kliknutim na tlaCitko E na listé, nebo sou€asnym stisknutim
klaves [Ctrl] a [V]).
(3) Zvolené tfadky jsou prepsany vyjmutymi nebo kopirovanymi fadky.

Line|Label  |Mnemanic | Parml | Parme | Parm3 | Farm4 | Parmb | Parmb = Line[Label  [Mnemonic |Parml [Farm2 | Parm3 | Parmd | Parmb | Parmé |

0g entry
(1 ) SREIWAITSIS UTO) I L i che ORG= e || ||

| 003 oy = UQ0) | and | UNE) 1/

004 i Uiy | = 0 then  WAITSIG

00s ug2r = U1y | and | UG4) Y M3 ND4D

| 0os | ifs ug2) | = i Vlozit @O

| 007| then 0

| ooa| nohe POD) | N2 [[008 | WAITSIG | UO0 = v

| 009 moy PiI3) | NOO) 009 udod = udn | and | UGS)

| 010 until NP = 1 (010 it uon} = ] then | WAITSIG

|011] ifs FOS > P2} |o11] Uiz = o) and | UG4)

| 012 then [z its ufzy = 1}

|013] TLM = 10 013 then

|014] else | 014 nche POOY | N1

| 015] TLM = 300 |05 mov P{O3) | NOD)

| 016 | end if [ 016 until NP = 1

|017] loop |07 its FOS > Finz)

|018| wait 1.0 01 then

019 hp N@0} (E) TLM = 10

| 020 elee 020 else

noi 116113 = 1Y | and ) ﬁ [l TIM= ann ha

qf | 3 4? | 3

5-16



Kapitola 5 Editovani programu

(6) Vloz radek
Tato funkce vloZi na zvolené misto jeden volny fadek.
(1) Zvolte misto, kam hodlate vlozit volny fadek.

(2) V nabidce uprav [Edit], kliknéte na tlagitko vlozit fadek [Insert One Line (I)
(stejnou akci je mozné provést soucasnym stisknutim klaves [Ctrl] a [I]).

(3) Volny Fadek je vloZzen bezprostfedné pfed fadek oznadujici misto k vlozeni.
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(7) Vyhledat (Find)
Tato funkce slouZzi k vyhledavani znakovych Fetézca.

(1)
(2) Otevie se dialogové okno ,vyhledat [Find].

i Find !EIE
Find what |

Object -

o Cods Window Fird

~  Data Window
= PositionP{ Cancel |
 Gpeed N[}
™ Pccelermion Bme ATCE) Replace
~  Decakration e DECT )
¢~ Torgue:T()
~  Uzer definition:U

(3) Vlozte znakovy fetézec, ktery chcete vyhledat. Stisknutim tlacitka "Find"
zapocne vyhledavani.

(4) Pokud stisknéte tlacitko pferus [Cancel] dialogové okno vyhledavani se zavie.

(5) Stisknete-li tlac¢itko nahradit [Replace] tak systém prejde do rezimu nahrazeni
(viz odstavec 5.5.8).

(8) Nahradit (Replace)
Tato funkce vyhleda zadany znakovy fetézec a nahradi jej jinym fetézcem.

(1) V nabidce uprav [Edit], kliknéte na tlaitko nahradit [Replace (H)] (stejnou akci je
mozné provést soucasnym stisknutim klaves [Ctrl] a [H]).

(2) Otevre se dialogové okno ,nahradit” [Replace].

Fird what |

Replace with |
Object
i+ Code Window Replace
= Data Window
PoskionP{ 3 Cancel
Spaad-HL )
Agoekeration time-ALC( ) Fird
Deceberation tirmse: DECT )
Torgue.T( )
Utzer datindtion LI )

R RN

(3) Vlozte hledany znakovy fetézec a fetézec, kterym ma byt nahrazen. Stisknutim
tlaCitka ,nahradit” [Replace] se akce provede.

(4) Kliknete-li na tlagitko ,prerusit“ [Cancel], dialogové okno nahrazeni se uzavre.
(5) Kliknete-li na tlagitko ,vyhledat” [Find], systém pfejde do rezimu vyhledavani (viz
odstavec 5.5.7).
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5.6 Datové okno — postupy zadavani

Datové okno (okno pro zadavani dat) slouzi k zadavani po¢atecnich hodnot riiznych
proménnych na za¢atkem provadéni programu.
Mate-li otevieno kédové okno, pak datové okno oteviete kliknutim na Data Window tab.

A0 Series Program Editer

rriry eni

end =ub

==

i
1l

v o

el

t:

Tale ] o=

c R SRR RS S

mhuile mend ll
nid ioop
pote | oo it UEE e
— Puise 32768 et 100 |y |00
e ap m

| Forward | sop | Reverse | Teaching |

® Najezd na urcitou proménnou Ize provést kliknutim na tabulku proménnych
P()/NOACC()DEC()/T()/U().

E ® Kliknutim tlacitka "Calculate" se provede vypocet a nastaveni proménné.

| bomwindew |

ME T mimeeioes) | T 1 1 P'Cialnl.:h: II
‘ war . Commant 4 I
roDo sloupce poznamka muzete zapsat jakékoliv poznatky k pfislusné ope-
raci. Obsah je ulozen spolu programem nema vSak zadny vliv na jeho

sestaveni a provadéni. Proto je-li program nahran do paméti servozesilo-
vace a nasledné nacten zpét do PC je obsah sloupce poznamka ztracen.

® Sloupec odpovéd ukazuje nastaveni pfed zapocetim provadéni programu.

== @ Do sloupce definice zapiste nastaveni a vypoctovy vzorec proménné.

== @ Sloupec proménné obsahuje nazvy proménnych. Pro pohyb ve sloupci proménnych
pouzijte Sipek nahoru a doll v pravé okraji okna.
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(1) Vkladani proménnych
Nastaveni proménné, vloZeni defini€niho vzorce a okamzité hodnoty.

(1) Vlozte definiéni vzorec proménné a jeji okamzitou hodnotu do defini¢niho
sloupce.

Vypodctovy vzorec mlze obsahovat znaménka operace scitani, odecitani nasobeni,
déleni a zavorky. Okamzita hodnota a vysledky vypoctu se musi pohybovat
v ramci nastaveni horniho a dolniho omezeni.

(2) Po provedeni zadani kliknéte na tlacitko ,vypocet* [Calculate].

Ml | Mbeciioes) | w1 ] w (2)

[P e Comman =
L) AR

o e ) (1) f

P 1]

A .
L I 0

(3) Vysledek vypoctu se zobrazi v odpovédnim sloupci (Answer).

P1 | _imootioest) | LTI | | _ Galculste |
“arable | Dafirs -
N ECLRI
A1} | FEOYE
11y [ TR ]

RO
Lt B

*

Je-li v definiénim sloupci proménné odkaz na dalSi proménnou, zobrazi se pfi
vypoctu v odpovédnim sloupci chybové hlaseni ,vypocet neni

mozny“ "<Calculation impossible>".

Diata editor

!‘E Can mof duble refererce

CT) T_riineotimeat) | T I W] | _ Calculate |
‘sl | Duting At Cammest |
FiD3) FATOE™ M4 b
Bt} PDOIE 1041578
[IE FOTel0zd  [dCamtagbdaer | pm

*

Je-li nastavena hodnota promé&nné mimo dovolené meze zobrazi se
v odpovédnim sloupci zprava ,, mimo rozsah“ "<Out of range>".

Horni dolni omezeni proménnych obsahuje nasledujici tabulka:

poradové Proménna Horni a doIni omezeni
cislo

1 polohové proménné (P(00) az P(99)) +2147483647 az -2147483648(+ OX7TFFFFFFF)
2 rychlostni promé&nné (N(00) az N(15)) 5000 az 0

3 doba rozbéhu (ACC(0) az ACC(1)) 99.99 az 0

4 doba dobéhu (DEC(0) az DEC(1)) 99.99az 0

5 proménné momentu (T(0) az T(15)) +300 az -300

6 uzivatelské proménné (U(0) az U(15)) +2147483647 az -2147483648(+ OX7TFFFFFFF)
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(2) Uceni se
Pouziti funkce u€eni Vam umozni pfimo dovést servomotor na pozadovanou polohu.
Proces uceni Ize Fidit programem AHF nebo operatorskym panelem (OP). Popis
ovladani pomoci OP je uveden v kapitole 4 uzivatelské pFiruc¢ky servopohonu.

® Do pole poctu pulst uvedte pozadovanou polohu servomotoru. Hodnota 32768 (&H8000)
odpovida jedné otacce hfidele servomotoru.
® Pole aktualni poloha zobrazuje sou€asnou polohu servomotoru.
® Do pole povelu rychlosti uvedte pozadovanou rychlost pohybu servomotoru.
® Do pole u€eni uvedte polohovou proménnou které bude pozadovana
oloha odpovidat.

Teachirg
Achunl posbion i Teaching postion
::1-.;“; 3ITEE 1 v AT Spasd Command ]—“.'l:l iy m
Forward I Ruverse Teaching |
— sl o>

e Tladitko ,uceni“ [Teach] zapisuje aktualni polohu servomotoru do zvolené
polohové proménné.
® Tlacitko ,zpét“ [Reverse] spusti pohyb servomotoru smérem zpét na polohu danou
hodnotou v poli po¢tu pulst.
® Tlacitko [Stop] zastavi pohyb servomotoru na pravé dosazené poloze.
== @ Tlacitko ,vpfed® [Forward] spusti pohyb servomotoru smérem vpfed na polohu danou
zadanim v poli poctu pulst .

(1) Pripojte servopohon a zapiste polohu do pole poctu pulst [Pulse Feed].

(2) Je-li poZzadovana poloha z hlediska sou¢asné polohy smérem vpfFed kliknéte na
tlagitko ,vpfed” [Forward], je-li pozadovana poloha vzhledem k sou¢asné
smérem vzad, kliknéte na tlacitko ,vzad“ [Reverse].

(3) Servomotor se roztoci dle provedeného nastaveni.

(4) Jakmile se v poli aktualni poloha [Current Position] zobrazi poloha shodna
s polem podtu pulsll [Pulse Feed] servomotor se zastavi.

(5) Opakujte kroky (1) az (4) dokud neodpovida poloha servomotoru Vami
pozadované poloze.

(6) Do pole u€eni [Teaching Position] zapiste proménnou, do které bude ulozena
aktualni poloha.

(7) Kliknéte tlacitko u€eni [Teach]. Hodnota zobrazena v poli aktualni polohy
[Current Position] je pfepsana do definiéniho pole proménné uréené v kroku 6.
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5.7 Sestavovani programu

Po dokonéeni zadavani programu zapocnéte se sestavovanim.
(1) V nabidce provadéni [Execute] kliknéte tlacitko sestaveni [Compile]. (stejnou

akci je mozné provést kliknutim na tlacitko C |na li5té, nebo sou€asnym
stisknutim klaves [Shift] a [F9]).

(2) Provede se sestaveni programu. Nedojde-li v pribéhu sestaveni k zadné chybé
zobrazi se hlaseni uspésného ukon&eni sestavovani a muzeme pfistoupit k nahrani
programu do servopohonu.

Compile completed
23Line {140Byie)

Pokud zvolite v nabidce zobrazeni [View] moznost zobrazeni Urovné indexace (vnofeni)
[Show Nesting Structure for Compiling], pak se Vam ve sloupci zna¢ka zobrazi
barevné rozliSeni jednotlivych vnofenych podprogram (smyc&ek), coz usnadni
porozuméni celkové struktufe programu.

* Dojde-li v pribéhu sestavovani k chybé, zobrazi se chybové hlaseni, které
obsahuje pfi¢inu chyby. Provedte korekci zjisténé chyby a proces sestaveni
zopakuijte.
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5.8 Nahrani programu do servopohonu

Probéhlo-li sestaveni programu Uspésné, mizeme program nahrat do paméti
servopohonu. Nahrani programu Ize provést pouze v pfipadé je-li servopohon v klidu
(servo OFF). Je-li servopohon v chodu (servo ON) nelze nahrani programu proveést.

(1) V nabidce provadéni [Execute] kliknéte tlaCitko nahrani [Download] (stejnou akci je

mozné provést kliknutim na tlagitko é na listé, nebo soucasnym stisknutim
klaves [Shift] a [F11]).
(2) Otevie se dialogové okno nahravani programu.

Proeram dawnload

v Codeliata: It beeins when clicking OK after the
[ Data confirmation in the checking of a check box

QK | Break |

(3) Lze kontrolovat nahravani obsahu programu datového i kédového okna, nebo pouze
datového okna.

(4) Zahajeni nahravani provedete stiskem tlacitka [OK].

Program download

¥ | Godeliats Program downloading Q0%

™| Dzt
(ks |

(5) Je-li nahravani programu uspésné dokon&eno, otevie se dialogové okno ve kterém je
dotaz, zda pozadujete nahrany program ulozit do paméti EEPROM servopohonu.
Normalni odpovéd je ano [YES].

Proeram download

¥ | Cadelats Dioes it 2ave in EEPROMT
I Dzt
YES

* Pokud jste pfi spusténi programu AHF nestiskli lagitko pfipojit [Connect] dojde
k chybé. Je proto potfeba provést pfipojeni (viz odstavec 5.1.1).

Farameier reading n

Communicaton isn't cormected

Break parameter resding.

*Nelze-li provést nahrani programu (napf. proto, ze je servopohon v chodu) zobrazi
se dialogové okno s nasledujici zpravou. V tomto pfipadé provedte ukony
zobrazené ve zpravé a pokus o nahrani opakuijte.

Try to dosnload by confirming the following condents.

!‘3 £} Make sure of the serva drive with programmable function
(2 Meke zure " Fra” e set in petilion hetruction sslection(FA-22)
@iMake sure af serva OFF
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5.9 Davkové zpracovani programu — sestaveni / nahrani / chod

Sestaveni programu, nahrani a ovéfeni béhu Ize provést v jednom kroku.

Funkce davkové zpracovani programu - sestaveni a nahrani
V nabidce provadéni [Execute] kliknéte tladitko sestaveni a nahrani [Compile &

mp
Download] (stejnou akci je mozné provést kliknutim na tla¢itko @l na listé.

Sestaveni programu pfejde plynule v jeho nahrani (pokud se nevyskytne chyba pfi
sestaveni). V pfipadé chyby postupujte dle navodu v hlaseni.

Funkce davkové zpracovani programu - sestaveni a nahrani a chodu

V nabidce provadéni [Execute] kliknéte tladitko sestaveni a nahrani a chod [Compile
& Download & Run].

Sestaveni a nahrani programu prejde plynule v jeho provadéni (pokud se nevyskytne
chyba v sestaveni). V pfipadé chyby postupujte dle navodu v hlaseni
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5.10 Nacteni programu ze servopohonu

Nacteni programu ze servopohonu Ize provést nasledujicim zplsobem:
(1) V nabidce provadéni [Execute] kliknéte tla¢itko nacteni [Upload] (stejnou akci je

mozné proveést kliknutim na tla€itko @' na listé, nebo sou¢asnym stisknutim klaves
[Shift] a [F12]).

(2) Otevie se dialogové okno nacteni programu.

Program upload

v Codetliata Select object

[~ Data then click on the Start button

Start | Cancel |

(3) Lze kontrolovat nahravani obsahu programu datového i kédového okna, nebo pouze
datového okna.

(4) Po stisknuti tlacitka [Yes] budete dotazani, zda chcete prepsat pravé editovany
program programem ze servopohonu.

The upload data discords with the source list.
Do you ovenwrite ko the source list?

2 No |

(5) Stisknutim tla¢itka [Start] za¢ne nacitani.

Program upload

¥ Codetlatsa Proeram uploadine (F2%:..

[T Dt
Etart |

(6) Pokud je nacitani ukon€eno korektng, objevi se hlaSeni spravného ukondeni.
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(7) Nyni jste dotazovani, zda chcete finalizovat nactena data.

@ Do pou zet the upload data 7
Mo |

(8) Stisknete-li tlaCitko [Yes], naétena data jsou finalizovana a zobrazena.
* VeSkery obsah sloupce poznamek je pfeveden jako prazdny (ztracen).
» Oznaceni a nazvy podprogramu jsou pfevedeny dle konvence uvedené nize, tak
Ze se odlisuji od nahranych zdrojovych koda.
Nazvy znacek: Prvni znaCka ma nazev LBL0OO. Pofadové Cislo znacky je
automaticky zvySovano s kazdym nasledujicim fadkem.
Nazvy podprogram(: Prvni podprogram ma nazev SUB00. Poradové &islo
podprogramd je automaticky zvySovano s kazdym
nasledujicim podprogramem.

(9) Pokud kliknete na tlacitko [No] misto [Yes], systém zruSi nadtena data a vrati se
k pdvodné zobrazenym datiim (pfed nactenim).
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5.11 Ladéni / chod programu

(1) Hlavni funkce ladéni
Lze pouzit nasledujici funkce ladéni. pouZijte funkce, které jsou potfeba.

bodé Lze nastavit az Ctyfi pferuSeni (Ize
prohlédnout hodnoty proménnych)

Nazev ladici . . . . .
Popis funkce Provéfované skutecnosti
funkce P
preruseni zastavi provadéni programu v uréeném provéfeni béhu programu

provéfeni hodnot proménnych

jednotlivy krok

provéfuje provadéni programu krok po
kroku

provéfeni b&hu programu
provéfeni hodnot proménnych

zobrazeni
provadéného
fadku

umoznuje prohlédnuti pravé provadéného
fadku programu

hrubé provéfeni chodu programu

hlidani proménné

umoznuje provérovat hodnotu proménné
oznacené kursorem pfi preruseni, nebo
provadéni pojednotlivych krocich

provéfeni hodnot proménné

zobrazeni vnoreni
(pfi sestavovani)

zobrazuje, jaké je vnofeni podprogramu

vizualni provéfeni struktury programu

okno ladéni
komunikace

provéfuje chod uZivatelského programu,
pokud obsahuje komunikac¢ni funkce
(program AHF Fidi tiskové (print#) a
vstupni (input#) funkce V/V dat pfi ladéni
komunikace)

okno ladéni je pouZito k vizualni kontrole
dat komunikacniho vystupu (instrukce
print#) ze servopohonu.

vlozenim numerické hodnoty v okné
ladéni je provéfovana reakce
servopohonu (instrukce input#)
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(2) Nastaveni pferuseni

Nastavit body pferuseni je mozné pro program, ktery je nahran do servopohonu.
Body prferuSeni jsou mista, ve kterych ma byt provadéni programu zastaveno.
(1) V nabidce provadéni [Execute] kliknéte tlaCitko body pferuseni [Breakpoints (B)]

(stejnou akci je mozné provést kliknutim na tlacitko EF | na listé, nebo
soucasnym stisknutim klaves [Ctrl] a [B]).

(2) Otevie se dialogové okno nastaveni pferuseni.

=== @ \/ kolonce platny/neplatny ("Valid/Invalid") je definovanu, zda nastaveny bod
preruseni je platny. V neplatnych bodech se provadéni programu nezastavi.
= @ kliknutim tlagitek [BP 1-Line Setup] az [BP 4-Line Setup] se nastavi
jako bod preruseni fadek, ktery je pravé oznacen kursorem v kédovém
okné.
® Pole nastaveny fadek ("Set Lines") zobrazuje €islo fadku
preruseni. Muzete pfimo vlozit islo Fadku preruseni.

® Tlacitka [BP1 Display] az [BP4 Display] voli, ktery fadek
bude zobrazen v kddovém okné.

Breakpoir Set/Reset/Disp

lid Get zelected line Mo. St line  Set line display

EP1 line setl | S displayl
EP2 line Setl Rz displayl
BP3 line Setl | displayl
BP4 line Setl o BP4 displayl

S t Cancel

® Kliknutim tlacitka preru3|t [Cancel] ukongite nastavovani
bodU preruseni bez zapisu.
@ Kliknutim tla¢itka nastavit [Set] provedete nastaveni bodu pferuseni na

strané servopohonu.

Pozn.1: V rezimu pferuSeni nebo provadéni po krocich se program zastavi na
zvoleném fadku, bez toho, Ze by tento fadek proved|. Instrukce se provede
az po probéhnuti kontroly spravnosti.

Pozn.2: Nezapomente na to, ze pohybové instrukce (napf., mov) se i pfi rezimu
preruseni, nebo provadéni po krocich, provadéji kontinualné.

NOTE 3: V bodé pferuseni zméni kursor mysi barvu na Zlutou. V tomto okamziku
muzete zkontrolovat hodnotu proménné tim, ze na ni najedete takto
zbarvenym kursorem.
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(2) Provadéni a zobrazeni provadéného fadku

Provadéni programu nahraného do servopohonu zapoc€ne od pfikazu "entry" a
skonéi pfikazem "end" nebo prvnim nastavenym bodem pferuseni.

® V nabidce provadéni [Execute] kliknéte tladitko chod [Run]. (stejnou akci je

mozné provést kliknutim na tlagitko b na listé, nebo stisknutim klavesy [F5]).

Je-li v nabidce zobrazeni [View] zvoleno zobrazeni provadéného kroku [Display Run
Steps], pak je provadény radek zobrazen modfe. Nechcete-li modré zobrazeni
provadénych fadku, pak v nabidce [View] zobrazeni zruste volbu zobrazeni
provadéného kroku [Display Run Steps

Jakmile za¢ne provadéni programu bude obrazovka vypadat tak, jak je uvedeno na
obrazku déle a objevi se upozornéni chod (On Line).

Pozn.1: Je-li zobrazovaci rychlost monitoru nizka, mize se zdat, Ze nékteré
instrukce byly pfeskoceny.

Pozn.2: Prerusite-li v pribé&hu provadéni programu (stav "On Line") napajeni
servopohonu nebo spojeni s PC, objevi se hlaseni komunikaéni chyby.
V tomto pfipadé ukoncete program AHF, znovu spustte AHF a vypnéte a
zapnéte servopohon.
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(3) Zastaveni

()

(6)

Pravé provadény program muze byt zastaven v pozici, kdy byl obdrzen povel k
zastaveni.

® V nabidce provadéni [Execute] kliknéte tlacitko zastavit [Halt] (stejnou akci je

mozné provést Kliknutim na tlacitko Il | na liste, nebo stisknutim kiavesy [F6]).

Provéfte, Ze byl zobrazen stav ,zastaveno® (Off Line) , viz nize:

H &[0 Seres Program Edibar

File Edit Vieew Fun  Help
[
il

e @ % elml o) el Sl vinlple|v=cxes| | O o

Cade Windaw | DeaWedss |

Proeram name |HI1'D-1 (o

Line Labal mnemonic | Parml Parm2 Farmd | Parmd  Parmb | Parmb | (O =
oot lﬂ
ooz | cheg ORG =  default

Pokraéovat

Program zastaveny pfikazem zastaveni nebo bodem pferuseni Ize spustit dale po
takovémto zastaveni.

® \ nabidce provadéni [Execute] kliknéte tlagitko pokragovat [Continue] (stejnou

akci je mozné provést kliknutim na tla¢itko “’ na listé, nebo stisknutim klavesy
[F7]).

Jednotlivy krok
Je mozné spusténi zastaveného programu pouze na jeden krok.
® V nabidce provadéni [Execute] kliknéte tlaCitko jeden krok [Single Step] (stejnou

akci je mozné provést kliknutim na tla¢itko b= na listé, nebo stisknutim klavesy

[F8]).

Pozn.: Tak jako v pfipadé bodu pferuseni umozriuje provadéni po jednom kroku
kontrolu proménnych pfiloZzenim mySi na pozici proménné.

Krok pfes

Je mozné spusténi zastaveného programu pouze na jeden krok. Je-li nasledujicim
krokem volani podprogramu , pak je program zastaveni az po provedeni
podprogramu.

® V nabidce provadéni [Execute] kliknéte tlacitko krok pfes [Step Over] (stejnou

akci je mozné provést kliknutim na tlacitko EE na listé, nebo sou€asnym
stisknutim klaves [Shift] a [F8]).

Pozn.: Tak jako v pfipadé bodu pferuseni umozriuje provadéni po jednom kroku
kontrolu proménnych pfiloZzenim mysSi na pozici proménné.
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(7) Krok ven

Je mozné spusténi zastaveného programu pouze na jeden krok. Byl-li program
zastaven pfi provadéni podprogramu, pak program pokracuje dalsim krokem po
instrukci volani tohoto podprogramu

® V nabidce provadéni [Execute] kliknéte tlacitko krok ven [Step Out] (stejnou akci

je mozné provést kliknutim na tlaitko '13 na listé, nebo soucasnym stisknutim
klaves [Shift] [Ctrl] a [F8]).

Pozn.: Tak jako v pfipadé bodu pferuseni umoznuje provadéni po jednom kroku
kontrolu promé&nnych pfiloZenim mySi na pozici proménné.

(8) Sledovani proménné

Tim, Ze umistite kursor na urcitou proménnou (fadek je zluté zbarveny) muzete sledovat
jeji stav pfi pferuseni, nebo v provadéni po jednotlivych krocich.

Code Window T Data iindow ]

Prosram name [MewFile 5 linez  During break-stop
Labe| |mnem-:-r'|in: | Patm1 | Patm2 | Parm3 | Parmd | Patmb | P at mi | |mnEA
entry -
Lo = 2436
] Uigts = Ligoo3 + 10
LOOF goto LOOP
end

(9) Zobrazeni vnofeni

V priibéhu sestavovani programu zvolime v nabidce zobrazeni [View] povel zobraz
strukturu podprogram( [Show Nesting Structure for Compiling] a ve sloupci znacka
(LABEL) se zobrazi uroven vnofeni.

H.—'-i Eerims Program Edios
File Edt View PR Help
Elul| & Rl |eja| o|] clfl] O[] »n|w|e]7csloy] 4] O S
it V" Code Window | Smatean )
i ETAM nam F‘\l—wl‘.iu 1l Enes
I Line Labe| |mnemonc | Parm? | Parm2 | Pormd | Parmd | PaemE | ParmE | Gnﬂ
_m_'l By
fisuans ooz jl far unoy - 0 7 1
pred | oozl T FOD} 32768
pa4 i ma FOO0d  WOOF ACCOY DECE)
_'l ooE il far uoor 0 7 1
bprnt I ae PO = PO} [ A3THE
- a7 maw POO}  WODOF AGCOY DECA@]
;I [I.'IEI e
Frefg I [ | i 8
" oo end
—I o1
¥ I mz
™ mn'
PRESEEL s ] e S ? o Pt |
i I 0E
i)
(ST (ki
gl
g
020 -
- LT | off
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(10) Okno ladéni komunikace

Je-li nastaveno spojeni mezi programem AHF a servopohonem, je mozné zadat
pfikaz "open com" a sledovat instrukce print# a input# z programu AHF. Tato funkce
je dostupna v nabidce [View] pfikazem ladéni komunikace [Debug Communications].
Pouzivate-li komunikacéni funkce, neni mozné pouzit program AHF, protoZe je
konektorem CNPC pfipojen nadfazeny systém (viz obrazek a nize). V disledku toho
pfipadna chyba v komunikaci zplsobena nadfazenym systémem, pfenosem RS232
nebo programem. Pouzivame-li okno ladéni komunikace (Communication Debugging
Window) (viz obrazek b nize) Ize ladéni komunikace a pfedavani dat spustit mezi
programem AHF, PC a servopohonem a ladit pouze program. Po ukon&eni operace
ladéni Ize pfipojit nadfazeny systém a provést odladéni v této konfiguraci. Casové
naroky na odladéni se tim snizi.

RS-232C AHF
) ’ RS-232C Communication
S D @ Debugging
Window
S|al~C
2 nadfazeny
systém
A= PC
servozesiloval
servozesiloval
(a) standardni ladéni (b) pouziti okna ladéni komunikace

<Priklad pouziti 1>
Sledovani pfenosu komunikaénich dat ze servopohonu

Zobrazeni tiskové oblasti (print# ) okna ladéni komunikace (Communication Debugging
Window) je ukazano nize.

isj, Communication debug Window -10] x|

— AHF->3ervo drive

nput#0 | Transmit_|
nput#l | Transmit_|
nput#2 | Transmit_|
ro Decimal Hezxadecimal
print#0 | 305419896 | &H12345673
print#l | 591751049 | &HDCBAYSTT
print#2 | 474082192 | &H34567890
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<Priklad pouziti 2>
Prostfedky sledovani pfenosu dat do servopohonu

Zadate-li v okné ladéni komunikace do oblasti vstupl (input# ) numerickou hodnotu a
stisknete-li tlaCitko pfenos (Transmit), pfenasi se zadana data z PC do servozesilovace.
okno ladéni komunikace Vam umozni jednodu$e sledovat tento pfenos.

. Communication debug Window O] x|

—AHF->Setvo drive

rput #0 [100 Tt atistoit |
rput#1 |2 H1000 Tt atistoit |
rput #2500 Tt atistoit |

— Geryo drive-»&4HE - 5
Decimal Hexadecimal

print#0 |
print#1 | |
print#2 | |

<Pouziti okna ladéni komunikace>

(1) Vytvorte program s pouzitim komunikacnich instrukci com, print#, input#, a LOC.
Vyladte program tak aby pfi spusténi pfikazu sestaveni [Compile] v nabidce
provadéni [Execute] nedochazelo k chybam.

(2) Preneste program do servopohonu pouzitim pfikazu nahrat [Download] z nabidky
provadéni [Execute].

(3) Spustte v nabidce zobrazeni [View] pfikaz ladéni komunikace [Debug
Communications].

(4) Spustte v AHF provadéni programu pfikazem [Run] v nabidce provadéni [Execute].
Otevie se Vam nasledujici okno ladéni komunikace (Communication Debugging
Window)

isi. Communication debug Window - 10| x|

—AHF->Servo drive

rput #0 | Transwit_|
rput #1 | Transwit_|
nput #2 | Transwit_|

—aetyo drive-»4HFE
print#0 |

print#1 | |
print#2 | |

Dreciral Hezxadecimal
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(6)

(5) Do vstupni oblasti (input#) vlozte numerickou hodnotu a stiskem tlacitka pfenést
[Transmit] spustte operaci pfenosu do servopohonu (viz nize):

isi. Communication debug Window i [m] P

—&HF->5etvao drive

rput#0 f [12354 Transmitl
rput#1 f | Transwit_|

T arustoit |

input #2

—aetvo drive->4HFE
privt#0 |

prit#1 | |
prit#2 | |

Decimal Hexadecimal

Pozn.1: Pfenos se déje v okamziku, kdy stisknete tlagitko pfenést [Transmit]. Data
ve vstupech jsou zpracovavana individualné pfi stisknuti pfislusného
tlagitka ,pfenést” (pro pfenos dat ve vstupni oblasti 1 (input #1) slouzi
tlacitko ,prenést” situované vpravo od zadavaciho pole oblasti

Pozn.2: V pfipadé zadavani hexadecimalniho Cisla, vlozte na zaCatek znaky "&H"
(jedno-bytovy fetézec znaku).

PFiklad) hex 12345678, zadejte &H12345678.

Kdyz PC obdrzi data ze servopohonu (instrukce print#), jsou tato zobrazena
v pFislusné oblasti okna ladéni komunikace jako numericka hodnota (dekadicky a
hexadecimalnég).

Pozn.:Zobrazovaci operace probiha pomalu, proto se Vam muize zdat, ze kdyz
servopohon vysila s vysokou pfenosovou rychlosti, tak to vypada, jakoby
data nebyla pfijata.

. Communication debug Window -0l x|

—AHF->5ervo drive

rput #0 | Transmit_|
rput #1 | Transmit_|
rput #2 | Transmit_|

jrs

—3etvo drive--& 1L

_ /" Decimal Hexadecimal
print#0 | 305419895 | &H12345674
print#1 | -£01761049 | &HDCEAYRT?
print#2 | 878082192 | AH34567800
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5.12 \Vytisténi programu
Lze vytisknout pravé editovany program.
(1) V nabidce soubor [File] kliknéte tlagitko tisk [Print (P)] (stejnou akci je mozné provést

kliknutim na tlacitko % na listé, nebo soucasnym stisknutim klaves [Ctrl] a [P]).
(2) Otevie se dialogové tiskové okno.
(4) Muzete tisknout zdrojovy program i data zvolenim pfislusného pole.

Uze printer: Ganon LEP-850
Printed object ——————————————

™ GCode Window

Cance| |

Setting |

™ Data Windaw

(5) Spusténi tisku provedte kliknutim na tlacitko [OK].
(6) Stisknete-li tlagitko pferusit [Cancel], tiskové okno se zavfe.
(7) Kliknete-li na tlacitko nastaveni [Setup], otevie se dialogové okno nastaveni tisku.

Page Setup EHE

Faper

Siger [44 7102 297 vem |
Souce: |.IJ.JII. sheel fasder :J
Orientation Margins [inches|

= Potiai Lt [05 B 05

™~ Lapdscaps Iee  [075 | Bosm 0757
Cancel |  Piier.. |
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5.13 Zobrazeni pomoci

V nabidce pomoc [Help] kliknéte na tlacitko pomoc [Help] (stejna akce se provede
stisknutim tlacitka [F1] na klavesnici).

Na obrazovce se objevi okno pomoci editoru.

5.14 Informace o verzi programu

Mizete zobrazit informaci o verzi pouzivaného editovaciho programu.
(1) V nabidce pomoc [Help] kliknéte tlacitko ,0 verzi“ [About].
(2) otevie se dialogové okno s informacemi o programu.

il ANy Ty
i, M.-'E.F- 0 ALY ENES

uyfg f‘“"""““ -
ZDU’I Hitachi Co Ltd
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CHAPTER 6 INSTRUKCNI SLOVA -
POPIS A POUZITI

Tato kapitola popisuje funkci instrukénich slov, jejich programovani a pouziti.

6.1 Vstupni a vystupni svorky .........ccoooevieiiiiiiiii, 6-2
6.2 Rezervované promenne ............ccccceceeeeennennnnnnnnnnnns 6-3
6.3 Seznam instrukEnich SloV ..., 6-6
6.4 Ridici programové instrukce...........cccccceveveueurnnne. 6-10
6.5 Pohyboveé insStrukce .........cccccoeeeiiviniiniiiiiiiiiiiiiins 6-25
6.6 Instrukce vstupl a vystupl .......ccceeeeeiiiiiinieennines 6-56
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Kapitola 6 Instrukcni slova

6.1 Vstupni a vystupni svorky

Vyznamy pfifazené vstupnim svorkam pfi pouziti programovatelnych funkci jsou odli§né
od pfifazeni pfi normalnim provozu. Tabulka pfifazeni vyznamu vstupnim a vystupnim
svorkam je uvedena nize:

. provoz s programovatelnymi
pri— funkcemi
normalnim
provozu standardni pfi najezdu
instrukce na VP

vstupni SON SON SON
svorky RS RS RS

MOD X(00) X(00)

TL X(01) X(01)

FOT X(02) X(02)

ROT X(03) X(03)

SS1 X(04) X(04)

SS2 X(05) X(05)

PPI/GCH X(06) X(06)

SRz X(07) X(07)

ORL X(08) ORL

ORG X(09) ORG

PEN/FWD X(10) X(10)

CER/REV X(11) X(11)
vystupni SRD Y(00) Y(00)
svorky ALM Y(01) Y(01)

INP Y(02) Y(02)

SA Y(03) Y(03)

SZD Y(04) Y(04)

BRK Y(06) Y(06)

TLM Y(07) Y(07)

oL1 Y(08) Y(08)
analogové | AlO XA(0) XA(0)
vstupy Al1 XA(1) XA(1)

Funkce pfifazené svorkam FOT, ROT, ORL, ORG, a vSem ostatnim vystupnim svorkam
Ize zménit pomoci specialni funkce pfifazeni vystupnich svorek — instrukce zmény (chg
instruction) v programu. Tato zména pfifazeni vyznam(l nastane po provedeni instrukce
zmeény.
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Kapitola 6 Instrukcni slova

6.2 Rezervované proménné

Tabulka nize obsahuje rezervované proménné, které je mozné pouzit v programu:

) . . nazev . . pfifazeny }
kategorie pojem - nazev proménné velikost jednotka R/W parametr popis
nastaveni k povel polohy P(00) az P(99) | znaménko, 2™ pls/ot. R/W - obsahuje povel polohy
zapamatovani 2w 32768dig=1 otacka
povel rychlosti | N(00) az N(15) | znaménko, min” R/W - obsahuje povel rychlosti
Tw 1dig=1min”'
povel momentu | T(00) az T(15) | znaménko, % R/W - obsahuje povel momentu
1w 1dig=1%
rozbé&hovy ¢as | ACC(0) az znaménko, 0.01s R/W - obsahuje ¢as rozbéhu
ACC(1) 1w 1dig=0.01s
dobéhovy ¢as | DEC(0) to znaménko, 0.01s R/W - obsahuje ¢as dobéhu
DEC(1) 1w 1dig=0.01s
uZivatelské uzivatelska U(00) az U(15) | znaménko, - R/W - uzivatelem definovana
proménné proménna 2w proménna
zobrazeni/ nastaveni ¢asu | ACCEL znaménko, 0.01s R/W Fb-04 indikuje nastaveni doby
nastaveni rozbéhu Tw rozbéhu
1dig=0.01s
LED znaky znaky 1az 5 - - - - neni dostupné
displeje
LED znaménko | DATR - - - - neni dostupné
displeje
nastaveni ¢asu | DECEL znaménko, 0.01s R/W Fb-05 indikuje nastaveni doby
dobéhu 1w dobéhu
1dig=0.01s
LED data DISP - - - - neni dostupny
displeje
vychozi poloha | HPOS znaménko, 2™ rev/pls R/W - indikuje druhou vychozi
2w polohu, ktera je rozdilna od
prvni VP (poloha 0 ma pfi
zapnuti sité prfednost)
proudovéa IFB bez % R d-02 indikuje proudovou zp. vazbu
zpétna vazba znaménka, 50dig=1%
1w
ukoncéeni INP 0.1 - R - aktivni, kdyZ diference mezi
polohovani hodnotou povelu polohy a
skute¢nou polohou klesne
pod mez nastavenou
v parametru Fb-23
(0 probiha polohovani, 1
polohovani ukonéeno)
povel proudu IRF znaménko, 1 | % R d-03 indikuje povel proudu
w 50dig=1%
moment J - 0.01 x 107 R/W Fd-00 moment setrvacnosti zatéze
setrvagnosti (0.01 x 10%) 1dig=0.01*
1dig=0.01"° (400 W max.)
mezni frekven- | KFC - 0.1Hz R/W Fd-01 frekvence odezvy ASR
ce rychlostni 1dig=0.1Hz
regulace
mezni frekven- | KP - 0.01Hz R/W Fd-09 frekvence odezvy ASR
ce regulace 1dig=0.1Hz
polohy
zesileni KPF - 0.01 R/W Fd-10 Zesileni kladné vétve APR
polohové muize byt i 0.
regulace FF 1dig=0.01
integracni KSI - 0.01% R/W Fd-03 integracni zesileni regulace
zesileni ASR ASR Pl 1dig=0.01%
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: . . nazev ) . pfifazeny .
kategorie pojem - nazev proménné velikost jednotka R/W parametr popis
zobrazeni/ proporciondlni | KSP - 0.01% R/W Fd-02 proporcionalni zesileni
nastaveni zesileni ASR regulace ASR PI
(pokracovani) 1dig=0.01%
zpUsob MODE Oto2 - R - volba zpUsobu regulace
regulace (0: regulace momentu; 1: re-
gulace rychlosti; 2: regulace
polohy).
okamzita NFB znaménko, min™ R d-01 indikuje aktualni rychlost
rychlost 1w 1dig=1min”’'
omezeni NLM, bez min™ R/W - omezuje rychlost. Volba NLM
rychlosti NLM(0), znaménka, Fb-21 pfepisuje omezeni v obou
NLM(1) 1w Fb-22 smérech NLM(0) a NLM(1).
NLM(0): vpred
NLM(1): vzad
1dig=1min”’
prednastaveny | NRF znaménko, min™ R d-00 indikuje pfednastaveny povel
povel rychlosti Tw rychlosti
1dig=1min”’
povel posunu PBIAS -128 to 128 | 1puls R/W - je-li provadéna instrukce
polohy "sync" pak povel posunu po-
lohy pfida v intervalu 140 ps
nastaveny pocet pulsu.
Casova PFILT - 0.1ms R/W Fd-36
konstanta filtru
povelu polohy
prednastavena | POS znaménko, 2™ rev/pls R/W d-08 indikuje pfednastavenou
poloha Tw polohu. prvni vychozi poloha
je povazovana za polohu 0
(ma prednost pfi zapnuti sité)
32768dig=1 otacka
mira kfivky S SCV - - R/W Fb-30 mira kfivky S (0: zadna; 1:
ostra; 2: stfedni, 3: mirna).
Casova kon- SFILT - 1ms R/W Fd-20 povel rychlosti je neplatny, je-
stanta filtru li Gasova konstanta
povelu rychlosti 01dig=0.1ms
detekce nulové | SZD 0.1 - R - aktivni, je-li povel rychlosti
rychlost niz8i nez hodnota nastavena
v parametru Fb-22. (0: jina
rychlost; 1: nulova rychlost).
vystup TFB znaménko, % R d-04 indikuje vystupni moment
momentu 1w 50dig=1%
Casova kon- TFILT - 0.01ms R/W Fd-06 povel momentu je neplatny,
stanta filtru po- je-li ¢asova konstanta filtru 0.
velu momentu 1dig=0.01ms
omezeni TLM, znaménko, % R/W - omezuje moment. Volba TLM
momentu TLM(0) az 1w Fb-07 az | omezuje souc¢asné moment
TLM(3) Fb-10 ve vSech étyfech kvadrantech
TLM(0), TLM(1), TLM(2), a
TLM(3).
50dig=1%
Prednastaveny | TRF zmanénko, % R - indikuje povel momentu
povel momentu 1w (zadany, pfed uplatnénim
omezeni a filtru)
50dig=1%
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) ) . nazev . . pfifazeny .
kategorie pojem - nazev proménné velikost jednotka R/W parametr popis
vstup/vystup bitovy vstup X(00) az X(11) 0,1 - R - predstavuje bitovy vstup pro
zadani pomoci kontaktnich
vstupl.
vstup slova Xw 0 az 1024 - R - predstavuje vstup slova pro
zadani pomoci kontaktnich
vstupl
X(00)=b0 ‘---X(11)=b11
vstup Cisla bitu | Xn 0az15 - R - predstavuje vstup &isla bitu
pro zpusob zadavani pomoci
kontaktnich vstupt (k
dispozici pouze pro instrukce
pohybu — mov)
bitovy vystup Y(00) az Y(07) 0,1 - R/W - pfestavuje bitovy vystup
pomoci kontaktnich vystupd
vystup slova Yw bez - R/W - predstavuje vystup slova
znaménka, pomoci kontaktnich vystupd
1 byte Y(00)=b0 *--"Y(07)=b7
analogovy XA(0) az XA(1) | znaménko, 0.10% R - pfedstavuje analogovy vstup,
vstup 1w plna vychylka je 100%
1dig=0.01%
komunikace stav LOC(0) az 0,1 - R - ovérfuje, zda pfisla po sbérnici
komunikaéniho | LOC(2) RS 232 data z PC (0
vstupu dat nepfijato, 1 pfijato)
informace o kod pficiny ERR(0) az - - R d-11 kod priciny chyby
chybé chyby ERR(3) d-12

* Proménné, které jsou k dispozici v programu se méni se zvolenym instrukénim slovem.
* V programovém editoru se akéni klavesy automaticky méni se zménou instrukéniho slova.
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6.3 Seznam instrukcnich slov

(1) Rizeni programu

Format instrukce

in';'frﬁi‘ée Mnemonickeé prvy druhy treti Sturty paty Popis
oznaceni argument | argument | argument | argument | argument
z&kladni stav entry znadi zacatek hlavniho
programu programu
end znadi konec hlavniho programu
stav sub <nazev pod- znaci zaCatek podprogramu
podprogramu programu>
end sub znaci konec podprogramu
(navrat do mista volani)
volani call <nazev pod- odskok z hlavniho programu do
podprogram programu> podprogramu, jehoz jméno je
uvedeno v prvém argumentu;
navrat nasleduje po pfikazu "end
sub”.
fidici pfikaz cont on volba pfikazu, ktery ma byt
proveden pfi pferuseni; on
znamena provedeni v bodé
preruseni z PC.
off off = znamena provedeni na
zacatku
inkrementalni for <proménna>| <pocatec- | <koneéna | [krok inkrementalni smycka mezi
smycka ni hodnota > | <hodnota poc¢atecni hodnotou a kone¢nou
hodnota> inkrementa- hodnotou s uréenym krokem.
ce>] zakladni hodnota kroku je 1.
<instrukce> opakovaci instrukce smycky
Next ukonéeni inkrementalni smycky
nepodminény goto <nazev provede nepodminény skok na
skok znacky> pozici zadanou nazvem znacky
podminény Ifs <podminka> pocatek podminéného skoku
podprogram - [then] pocatek instrukci, které se maji
ifs provést, pokud je spinéna
(struktura if) podminka
<instrukce> instrukce provadéné pfi splnéni
podminky
[else] pocatek instrukci, které se
provedou neni-li splnéna
podminka
<instrukce> instrukce provadéné pfi
nesplnéni podminky
end if ukondenfi odstavce
podminéného skoku
podminény if <podminka> then <nazev pfi spInéni podminky je
skok znaCky> | proveden skok na pozici
zadanou znackou
nacti stav load [P] [N] [T] [ACC] [DEC] nacte specifikované parametry;
(volitelné zakladni nastaveni pro ¢teni je
nacteni ) P(), N(), T(), ACC(), a DEC()
uloz stav save [P] [N] [T] [ACC] [DEC] ulozi specifikované parametry;
(volitelné zakladni nastaveni pro ulozeni je
uloZeni) P(), N(), T(), ACC(), a DEC()
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Nazev
instrukce

Format instrukce

Mnemonické
oznaceni

prvy
argument

druhy
argument

treti
argument

Ctvrty
argument

paty
argument

Popis

vicenasobny
podminény
skok

select

<uréujici
proménna>

provedou se instrukce nasledujici
za prikazem ,case”, pokud
Luréujici proménna“ dosahne
,hodnoty podminky*.

case

<hodnota
podminky>

hodnota podminky a instrukce,
které se maji provést, jestlize je
podminka spinéna (odstavcu
,case" maze byt nékolik

s rdznymi ,hodnotami
podminky“ — viz vysvétleni dale)

[case else]

pocatek instrukci, které se
provadeéji, kdyz podminka neni
splnéna (,uréujici proménna“ ma
jinou hodnotu nez ,hodnotu
podminky*)

instrukce podprogramu

end select

ukonceni podprogramu
,vicenasobny skok a navrat do
hlavniho programu

Provadéni
podprogramu
,az do*

Until

<podminka>

provadi se nasledujici instrukce
az do doby, nez je splnéna
podminka

<instrukce>

instrukce, které se maji provadét
v pfipadé nesplnéni podminky

loop

ukonceni odstavce instrukci
uzavienych ve smycce

pozastaveni
provadéni
(Fizeni Casu)

wait

program ¢eka po dobu iii.ii (s).

<podminka>

program ¢eka do doby dokud
neni splnéna podminka

smycka
,dokud .."

while

<podminka>

provadéji se nasledujici
instrukce, dokud je splnéna
podminka. Pfed kazdym
provadénim testuje spinéni
podminky

<instructions>

instrukce, které maji byt
provadény pfi splnéni podminky

wend

konec smycky ,dokud*
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(2) Pohybové instrukce

Format instrukce

Nazev
instrukce

Mnemonické
oznaceni

prvy
argument

druhy
argument

treti
argument

Ctvrty
argument

paty
argument

Popis

vychozi poloha
(navrat na VP)

hp

N()

[ACC(K)]

[DEC(m)]

instrukce vyvola navrat na VP
(druha VP); parametry pohybu N(i),
ACC(k( a DEC(m)

nastaveni
vychozi polohy
(VP)

hpset

oznaci okamzitou polohu jako
vychozi polohu (instrukce nevyvola
zadny pohyb)

instrukce pohybu
na zadanou
polohu

mov

P()

ING)

[ACC(K)]

[DEC(m)]

[&]

instrukce vykona pohyb na polohu
P(i) rychlosti N(j);. dal$i parametry
urcuji rozbéhovy a dobé&hovy Eas

P{Xn)

ING)

[ACC(K)]

[DEC(m)]

[:&]

instrukce vykona pohyb na polohu
P(Xn), kde ¢islo polohy je
specifikovano vstupem X(j) a
rychlost pohybu je N(j);.dalsi
parametry uréuji rozb&hovy a
dobéhovy ¢as (kdyz X(7)=1, pak
X(n)=7)

P(Xw)

ING)

[ACC(K)]

[DEC(m)]

[:&]

instrukce vykona pohyb na polohu
P(Xw) , kde ¢islo polohy je
specifikovano X(w) a rychlost
pohybu je N(j).; dalSi parametry
urcuji rozbéhovy a dobéhovy ¢as
(X(w) je Cislo uréené binarni
kombinaci aktivnich vstup()

ING)]

[ACC(k)]

[:&]

vyvola rotaci motoru rychlosti a N(j)
az do pfichodu prvniho pulsu Z;
dal$i parametr uréuje rozbéhovy
Gas

zména rychlosti

nchg

ING)

[ACC(K)]

[DEC(m)]

instrukce specifikuje zménu
rychlosti v prubéhu vykonavani
instrukci ,mov“ nebo ,speed”;dalSi
parametry uréuji rozb&hovy a
dobéhovy ¢as pfi zméné rychlosti
(instrukce nchg musi stat vzdy pred
instrukci mov/speed)

najezd na
vychozi polohu

ort

ING)]

[ACC(m)]

[DEC(n)]

vyvola najezd na VP nizkou
rychlosti

2to5

ING)

[N(k)]

[ACC(m)]

[DEC(n)]

vyvola najezd na VP vysokou
rychlosti 1/2.

vyvola najezd na VP zplsobem dle
potreby

zména mezi
regulaci rychlosti
a polohy

sSmov

P()

vyvola otaceni motoru rychlosti N(i)
dokud nedosahne polohy P(i);
(zafazenim této instrukce za
instrukce ,speed” pfejde pohon do
regulace polohy a najede na polohu

P(i))

instrukce
rychlostni
regulace

speed

N()

[ACC(K)]

[DEC(m)]

pohon se pohybuje uréenou
konstantni rychlosti N(j)

s rozbéhovym a dobéhovym ¢asem
ACC(k) a DEC(m)

zastaveni
pohybové
operace

stop

instrukce vyvola dobéh a stop a
ukongi pohybovou operaci; pfi
provozu ,sync” vyvola okamzité
zastaveni

instrukce
synchronizace

sync

-

1: synchronizace bez posunu
rychlosti; 2: synchronizace

s vyuzitim posunu rychlosti;

s: rychlostni Fizeni s pouzitim
analogového vstupu 1.

ukonéeni provozu synchronizace se
provede instrukci stop

pfechod na
momentové
fizeni v zadané
poloze

tchg

P()

T(k)

instrukce provede pfechod na
momentové fizeni nebo zménu
velikosti povelu momentu po
dosazeni zadané polohy P(i)

momentové
Fizeni

T0)

instrukce zadani momentového
fizeni, nebo zmény povelu
momentu na hodnotu T(j)
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(3) Rizeni vstupd a vystupt

Format instrukce

ingte:'ﬁi\ée Mnemonické prvy druhy treti Ctvrty paty Popis
oznaceni argument | argument | argument | argument | argument

X() (kontaktni <proménna>= | X(i) sejme informaci z kontaktnich

vstup) vstupl a ulozi ji to zvolené
proménné (0 = off, 1 = on).

<proménna>= | XW sejme informaci z kontaktnich

vstupl a ulozi ji jako datové
slovo do zvolené proménné

Y() (kontaktni | Y(i)= <proménna>| nastavi kontaktni vystupy Y(i)

vystupy dle stavu zvolené proménné (bit
po bitu) (0 = off, 1 = on).

YW= <proménna>| prenese stav zvolené proménné
na kontaktni vystupy jako datové
slovo

zména chg FOT= X(i) zmeéna nastaveni vyznamu
pfifazeni ROT= svorek FOT a ROT

vyznamu non zruSeni zmény vyznamu svorek
svorek FOT a ROT

chg ORL= X(i) Zména vyznamu svorek ORL a

ORG= ORG
zakladni navrat vyznamu svorek ORL a
ORGdo zakladniho pfifazeni
chg SRD= Y(i) zmeéna vyznamu vystupnich
ALM= svorek
INP= non zruSeni zmény vyznamu
SA= vystupnich svorek
SZD=
BRK=
TLM=
OL1=
(4) Rizeni komunikace
Nazev _ _ Forméx’t instrukge _ _ _ :
instrukce Mnemonické prvy druhy treti Ctvrty paty popis
oznaceni argument | argument | argument | argument | argument
otevfeni open com deklaruje pouziti komunikacniho
komunikaéniho portu RS-232C (PC).
portu (pocatek
uziti
komunikace)
instrukce tisku | print #0 <promeénna> uréena proménna je pfivedena
(vystup #1 na vystup komunikace RS-232C
proménnych na #2 (PC).
komunikacni
rozhrani)
instrukce input #0 <proménna> nacte proménnou z
nacteni (prove- #1 komunikaéniho rozhrani RS-232C
de se nacteni #2 (PC). K provedeni dal$iho kroku
proménné z nedojde dokud neni dokon&eno
komunikacniho nacteni dat.
rozhrani)
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6.4 Ridici programové instrukce

Tato stat’ vysvétluje bliZe fidici programové instrukce.

zakladni stav programu Zacatek / konec hlavniho programu

* Format
Format popis operace
entry oznacuje zacatek hlavniho programu (tato instrukce musi byt
umisténa vzdy na zacatek hlavniho programu)
end oznacuje konec hlavniho programu. PFi provedeni instrukce
.end” se program zastavi, servopohon pferusi provadéni pohybl
a pfejde do stavu servo uzamknuto.
* Popis

oznacuje zacatek/konec hlavniho programu.

¢ Priklad pouziti
entry zacatek hlavniho programu
mov  P(00) N(00) ACC(0) DEC(0)

end konec hlavniho programu

stav podprogramu zacatek/konec podprogramu

e Format

Format popis operace

sub <nazev podprogramu>| oznacuje poc¢atek podprogramu

end sub oznacuje konec podprogramu, vyvola navrat do hlavniho
programu na misto volani podprogramu

* Popis
oznacuje zaCatek/konec podprogramu
<nazev podprogramu>: oznacuje nazev podprogramu, ktery je pak prvnim parametrem

instrukce volani podprogramu (call).
Pozn.:: Dovolené hloubka vnofeni (po€et volani podprogramu v podprogramu) je 8. instrukce

"sub", "for", "while", "until", "select", a "ifs" se pocitaji jako jedna urover. Proto
pouzijeme-li v podprogramu instrukci "for" znamena to ze mame aroveri vnoreni 2.

* Priklad pouziti
sub sub1 zackatek podprogramu
mov  P(00) N(00) ACC(0) DEC(0)

end sub konec podprogramu
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volani podprogramu Nepodminéné volani podprogramu |

e Format

Format popis operace
call <nazev podprogramu> | Provede nepodminéné volani podprogramu s uvedenym nazvem

* Popis
Provede nepodminéné volani podprogramu s uvedenym nazvem. DalSi postup v provadéni
programu je povolen az po ukonceni provadéni podprogramu. Konec podprogramu je oznacen
instrukci "end sub", pak nasleduje navrat k instrukci nasledujici za instrukci volani (call)..
<nazev podprogramu>: specifikace podprogramu, ktery ma byt proveden, musi byt shodna
s ndzvem uvedenym v instrukci "sub".
Pozn.: Dovolena hloubka vnofeni (pocet volani podprogramu v podprogramu) je 8 v€.

strukturovanych instrukci.

* Priklad pouziti

call SUB1 provede volani podprogramu s nazvem SUB1.
sub SUB1
end sub
ridici pfikaz volba rezimu chovani po pferu$eni programu
* Format
Format popis operace
cont on znamena pokracovani programu dalSim fadkem nasledujicim po
fadku kdy nastalo pferuSeni
cont off (zakladni) znamena provadéni programu od pocatku
* Popis

Tyto instrukce definuji chovani servopohonu v pfipadé, Ze signal SON piejde pfi provadéni
programu do stavu OFF a nasledné opét do stavu ON.. Zakladni nastaveni je "cont off", to
znamena, Ze po opétovném spusténi servopohonu (SON = ON) se program provadi od za&atku.

* Priklad pouziti

Priklad 1)
conton voli pokra¢ovani programu po preruseni na dalSim fadku
Servo | P(00 e eide sianal SO
OFF — MoV ( ) pfi provadéni této instrukce prejde signal SON do stavu OFF
Yw=1 <—| po opétovné aktivaci signalu SON pokracuje provadéni programu touto instrukci
PFiklad 2) Start of execution
entry <-— pfi opétovné aktivaci signalu SON bude program pokracovat touto instrukci
cont off voli provadéni programu po pferuseni od zacatku
Servo mOVP(OO) fi opétovné aktivaci signalu SON bud kra¢ovat touto instrukci
OFF — pfi opétovné aktivaci signalu ude program pokracovat touto instrukci

Start of execution
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ST S inrcmentaini smycka |

* Format
Format popis operace
for <proménna><poca- provadéni inkrementalni smycky probiha mezi pocatecni
teCni hodnota> <ko- hodnotou a kone¢nou hodnotu. K ukon&eni provadéni smycky
ne¢na hodnota> dojde v okamziku, kdy promé&nna dosahne nebo prekrodCi
[<velikost kroku>] kone¢nou hodnotu.
<instrukce>
next
* Popis

Je-li pfedem znamo kolikrat se ma urcity usek programu provést, je mozné s vyhodou pouzit
inkrementalni smycky ,for. PFi kazdém provedeni instrukci smycCky je sledovana proménna
zvySena [snizena] o hodnotu (v jednotkach) zadanou krokem inkrementace oproti pfedchozi
hodnoté (v prvém kroku oproti pocatecni hodnoté&; hranaté zavorky jsou uzity pro pfipad
negativniho kroku). Kdyz vysledna hodnota proménné bude vy3Si [niZ3i] nez zadana konecna
hodnota je provadéni smyc¢ky ukonéeno. K provedeni smyc¢ky dojde minimalné jednou.
Vyvojovy diagram je uveden nize:

<proménna> « <pocate¢ni hodnota>

l

provadeéni istrukci

!

<proménna><«<po¢. hodnta>+<hodnota kroku inkremendace>

vetsi
nez kone¢na
hodnota

(nebo mensi nez kone¢na hodnota, pokud
je krok negativni)

<proménna>: specifikace nazvu proménné pouzité ve smycce. Je mozné zvolit proménné P(),
N(), T(), ACC(), DEC(), a U().

<pocatecni hodnota>: specifikace pocatecni hodnoty proménné pfi vstupu do smycky. Tuto
hodnotu Ize specifikovat pomoci jiné proménné nebo pfimo zadané Ciselné
hodnoty. Pevné zadana Ciselnd hodnota musi byt v intervalu -128 az 127. Vy&Si
hodnotu Ize zadat nepfimo pfedem pomoci proménné.

<konec¢na hodnota>: specifikace hodnoty pro ukonceni smyc¢ky. PrekroCi-li (podkroci-li)
sledovana proménna nastavenou hodnotu program ukoné&i provadéni smycky a
pokracuje dale. Tuto hodnotu Ize specifikovat pomoci jiné proménné nebo
pfimo zadané Ciselné hodnoty. Pevné zadané €iselna hodnota musi byt v
intervalu -128 az 127. Vys8i hodnotu |ze zadat nepfimo pfedem pomoci
promeénné.
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<krok inkrementace>: specifikace kladné nebo zaporné hodnoty o kterou bude sledované
proménna zvysSovana (snizovana) pfi kazdém priichodu smycky.
Zakladni hodnota kroku je 1. Tuto hodnotu Ize specifikovat pomoci jiné
proménné nebo pfimo zadané €iselné hodnoty. Pevné zadana Ciselna
hodnota musi byt v intervalu -128 az 127. Vy$Si hodnotu Ize zadat
nepfimo pfedem pomoci proménné.

<instrukce>: instrukce, které maji byt provadény pfi priichodu smyckou. Ize vlozit
jednu nebo vice instrukci. Nezapomerite, Zze kazdy rfadek instrukce
zabere jeden cyklus.

* Provadéci cyklus
popis pfikladu pouziti uvedeného nize

1): fadek obsahuijici "for" se provadi pouze jednou. (v nasledujicich priichodech se
provadéji pouze <instrukce> a pfikaz "next")

(2) az (4): provadeéni instrukci

(5): v cyklu nasledujicim po posledni instrukci se inkrementuje proménna a provéri se zda

jiz neprekrocila koncovou hodnotu, Je-li promé&nna v intervalu mezi po¢atecni a
koncovou hodnotou, pokracuje se v provadéni smycky dalSim prichodem instrukci.

(6): dal$i prichod instrukci.
(7) to (13): nasleduje dal$i opakovani
(14): je proveden pfechod na dalSi instrukéni Fadek nasledujici po instrukci "next".

* Priklad pouziti
Priklad) instrukce ve smycce se provadéji trikrat
pofadi provadéni

for U(00)0 2 '(1) U(00)=0 az 2 s krokem 1
mov P(U(00)) '2) (6) (10)
Y(00)=1 '(3) (7) (11)
Y(00)=0 '(4) 8) | (12)

next '(5) (9) (1

hpset '(14)« 3T|
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instrukce goto nepodminény skok |

* Format
Format popis operace
goto <nazev znacky> provede se nepodminény skok na fadek oznaceny nazvem
znacky
* Popis

Instrukce ,goto“ se pouziva kdyZ je potfeba v programu provést nepodminény skok na adresu
instrukce ozna¢enou nazvem znacky.

<nazev znacky>: vlozte nazev rfadku definovany ve sloupci znacka..
¢ Priklad pouziti

goto LBL1 provede se skok na fadek s nazvem znacky LBL1.

LBL1:hpset
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IS N 1odminény skok |

* Format
Format popis operace
if <podminka> then Je-li spInéna podminka , provede se skok na radek oznaceny
<nazev znacky> nazvem znacky.
Neni-li podminka splnéna, pokracuje program dalSi instrukci
* Popis

Instrukce "if" se pouziva je-li nutné provést vétveni programu v zavislosti na néjaké podmince.
Instrukce "if" provede pfi spinéni zadané podminky skok v programu na fadek oznaceny
uvedenou znackou.

<podminka>:zapiste podminku skoku ve tvaru uvedeném v oddile 3.5 Podminky kapitoly 3
Syntaxe.
<nazev znacky>: vlozte nazev radku definovany ve sloupci znacka.

* Provadéci cyklus
provéfeni splnéni podminky a odskok se déje v jednom cyklu. V nasledujicim cyklu se provadi
instrukce uvedena na adrese skoku.

Pro ilustraci jsou v nasledujicim pfikladu pouziti uvedena Cisla, ktera predstavuji poradi
provadéni jednotlivych instrukci v riznych situacich.

* Priklad pouziti
Yw=0 vSechny svorky Y(00) az Y(07) pfejdou do stavu OFF
if POS=0 then LBL1 (1) Pfi spInéni podminky se provede skok na znac¢ku LBL1—
if POS=P(00) then LBL2 (2) Pfi spInéni podminky se provede skok na znacku LBL2.—|

Y(00)=1 (3)
goto LBL3 (4) v
LBL1: Y(01)=1 2)
goto LBL3 l (3)
LBL2: Y(02)=1 @) v
LBL3: Y(03)=1 (5) @) (@)
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IO ER G ENEE TN il strukturovana instrukce if

* Format
Format popis operace
Ifs <podminka> Je-li spInéna podminka provedou se instrukce viazené mezi
[then] "then" a "else".
<instrukce 1> Neni-li spInéna podminka provedou se instrukce viazené mezi
[else] "else" a "end if".
<instrukce 2>
end if
¢ Popis

Tato instrukce se pouZije pro podminéné provedeni jedné nebo druhé &asti programu. Je-li
uréena podminka splnéna provadéji se instrukce zapsané v ¢asti 1, neni-li podminka splnéna
provadéji se instrukce zapsané v asti 2.

<podminka>: zapiste podminku skoku ve tvaru uvedeném v oddile 3.5 Podminky kapitoly 3

Syntaxe.

<instrukce 1>:  zapiste instrukce, které se maiji provést pokud je podminka spinéna.
Nezapomerite, Ze kazda instrukce zabere jeden cyklus.

<instrukce 2>:  zapiSte instrukce, které se maiji provést pokud neni podminka spinéna.
Nezapomerite, Ze kazda instrukce zabere jeden cyklus.

POZN.: Dovolena hloubka vnofeni (poc¢et volani podprogramu v podprogramu) je 8 v¢.
strukturovanych instrukci.

* Provadéci cyklus

V prvém cyklu se provadi ovéfeni podminky, v nasledném cyklu se provadi prva instrukce

z oddilu 1 nebo 2. V tfetim cyklu nasleduje dalSi instrukce z vybraného oddilu, pokud tato jesté
existuje, pokud ne, tak se provede odskok na ,end if“. Je-li tedy v oddile 1 za podminkou pouze
jedna instrukce, zabere provedeni instrukce ,ifs“ 3 cykly.

Pro ilustraci jsou v nasledujicim pfikladu pouziti uvedena Cisla, ktera predstavuji poradi
provadéni jednotlivych instrukci v rznych situacich.

¢ Priklad pouziti

Priklad 1) Je vyuzita cela Sife instrukce

je-li splnéna podminka neni-li splnéna podminka
Ifs POS=0 ‘(1) (1)
then ‘
hpset 2)
else ‘
ort 0 N(00) DEC(0) ‘ (2)
end if (3) (3)
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Priklad 2) Je vynechano "then" (pfi spInéni podminky neni potieba provadét zadné instrukce)

neni-li spinéna podminka je-li spInéna podminka
Ifs POS=0 ‘(1) (1)
else ‘
ort 0 N(00) DEC(0) (2)
end if (3) (2)

Priklad 3) Je vynechano "else" (pfi nesplnéni podminky neni potfeba provadét zadné instrukce)

je-li spInéna podminka neni-li splnéna podminka
Ifs POS<>0 (1) (1)
then ‘
ort 0 N(00) DEC(0) “2)
end if “(3) (2)
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NataZeni proménnych |

* Format
Format popis operace
load [P] [N] [T] [ACC] [DEC] natahne specifikované proménné z EEPROM.
load [P(i)] [N(j)] [T(k)] [ACC(I)] [DEC(m)]

¢ Popis
Tato instrukce provede nataZzeni proménnych P(), N(), T(), ACC(), a DEC() z EEPROM
servozesilovaCe. v zakladnim nastaveni instrukce natdhne vSechny uvedené proménné. Tuto
instrukci pouZijte, pokud je potfeba pfepsat stav proménnych zakladnimi hodnotami uréenymi
pro zapnuti sité (power ON).

P: Natahne vSechny P() proménné (P(00) az P(99)).

P(i): Natahne pouze zvolenou proménnou P(). Napf. je-li specifikovano P(01), pak je
natazena pouze proménna P(01).

N: Natahne vSechny N() proménné (N(00) az N(15)).

N(j): Natahne pouze zvolenou proménnou N(). Napf. je-li specifikovano N(01), pak je
natazena pouze proménna N(01).

T: Natahne vSechny T() proménné (T(00) az T(15)).

T(K): Natahne pouze zvolenou proménnou T(). Napf. je-li specifikovano T(01), pak je

nataZena pouze proménna T(01).

ACC: Natahne obé proménné ACC(00) a ACC(01).

ACC(l):  Natahne bud proménnou ACC(00) nebo ACC(01). Napt. je-li specifikovano
ACC(01), pak je natazena pouze proménna ACC(01).

DEC: Natahne obé proménné DEC(00) a DEC(01).

DEC(m): Natahne bud proménnou DEC(00) nebo DEC(01). Napf. je-li specifikovano
DEC(01), pak je natazena pouze proménna DEC(01).

* Priklad pouziti

Ptiklad 1)

load jsou nataZeny vSechny proménné
Priklad 2)

load P NACCDEC jsou natazeny proménné P, N, ACC, a DEC
Ptiklad 3)

load P(00) je nataZena pouze proménna P(00)
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IS S U'o:cni proménné |

* Format
Format popis operace
save [P] [N] [T] [ACC] [DEC] ulozi proménné do EEPROM.
save [P(i)] [N()] [T(k)] [ACC(I)] [DEC(m)]

* Popis
Tato instrukce ulozi proménné P(), N(), T(), ACC(), a DEC() do EEPROM. V zakladnim tvaru
jsou ulozeny v§echny proménné. Pfi pfistim zapnuti sité mizete predefinovat proménné, které
jsou pfednastaveny pro prvni zapnuti sité.

P: UloZi vSechny P() proménné (P(00) az P(99)).

P(i): Ulozi pouze specifikovanou proménnou P(). Napf. je-li specifikovano P(01), pak je
ulozena pouze proménna P(01).

N: Ulozi vSechny N() proménné (N(00) az N(15)).

N(j): Ulozi pouze specifikovanou proménnou N(). Napf. je-li specifikovano N(01), pak je
uloZena pouze proménna N(01).

T: Ulozi vSechny T() proménné (T(00) az T(15)).

T(k): UloZi pouze specifikovanou proménnou T(). Napf. je-li specifikovano T(01), pak je

uloZzena pouze proménnda T(01).

ACC: UloZi obé& promé&nné ACC(00) a ACC(01).

ACC(l):  Ulozi bud promé&nnou ACC(00) nebo ACC(01). Napt. je-li specifikovano ACC(01),
pak je uloZzena pouze proménna ACC(01).

DEC: Ulozi obé& proménné DEC(00) a DEC(01).

DEC(m): Ulozi bud proménnou DEC(00) nebo DEC(01). Napt. je-li specifikovano DEC(01),
pak je ulozena pouze proménna DEC(01).

POZN.1: Pamét EEPROM ma omezenou Zivotnost na zhrub 100,000 zapist. Pokud pouzivate
zapis do EEPROM velmi ¢asto, muzZe se stat, Ze po prekroceni Zivotnosti pamét
vyhlasi chybu a nebude jiz vice mozné do ni zapisovat. Mé&li by jste udélat takova
opatfeni, aby byl pocet zapist do EEPROM minimaini.

POZN.2: Nevypinejte napajeni fidici ¢asti, pokud probiha instrukce zapisu. Dojde-li pfi zapisu k
vypnuti napajeni fizeni, nemusi byt zapis proveden spravné.

* Priklad pouziti

Priklad 1)

save ulozi se vSechny proménné
Priklad 2)

save P NACCDEC ulozi se proménné P, N, ACC, a DEC
Example 3)

save P(00) ulozi se pouze proménnou P(00)
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instrukce select case Vicenasobny prominény skok |

* Format
Format popis operace
select <podminkova proménna> | Provadi se instrukce v odstavcich <instrukce 1 az n-1>
case <hodnota podminky 1> podle toho jak promé&nna uvedena jako <podminkova
<instrukce 1> proménna> nabyva <hodnot podminky 1 az n-1>
[case <hodnota podminky 2> v jednotlivych pfipadech (case)
<instrukce 2> <hodnota podminky> musi lezet v intervalu mezi -128 az
127. Je-li nutné pouzit vy88i hodnotu, je potieba tuto
[case else] specifikovat jako uzivatelskou proménnou U(). Pokud
<instrukce n> podminkova proménna je rozdilna od vSech ,hodnot
end select podminky (nesplni zadny z ,pfipadi*) provadi se
<instrukce n> uvedené za znackou "case else" (,jinak
proved®).
* Popis

Nabude-li hodnota podminkové proménné nékteré z hodnot uvedenych jako hodnota podminky
1 az n-1, pak se provadi instrukce zapsané za pfisluSnou hodnotou podminky (case) az po
nasledujici hodnotu podminky. Nasledné se provede instrukce ,end select a program pokracuje
dalSi instrukci. Nespliuje-li ,podminkova proménna“ Zadnou z ,hodnot podminky“, provedou se
instrukce uvedené v pfipadé ,jinak proved” (case else) az po instrukci ,end select” a pokracuje
se dalSi instrukci.

<podminkova proménna>: muze byt pouzita néktera z proménnych P(), N(), nebo T().

<hodnota podminky 1 az n-1>: <hodnota podminky> musi lezet v intervalu mezi -128 az 127.
Je-li nutné pouzit vy$Si hodnotu, je potfeba tuto specifikovat jako
uzivatelskou promé&nnou U().

<instrukce 1 az n>: Napiste pro kazdy pfipad instrukci (nebo vice instrukci), ktera se
ma provést, kdyz je splnéna pfislusna podminka. Pro kazdy pfipad
Ize napsat az 30 instrukci v zavislosti na jejich typu.

POZN.1: Neni-li mezi uvedenymi ,pfipady“(1 + n-1) zadny, kterému by odpovidala podminkova
proménna, provadi se instrukce uvedené za pfiznakem ,case else” (jinak). Pokud
v programu chybi pfipad ,case else” dojde k chybé provadéni (E45). V tomto pfipadé
doplnite pfiznak ,case else” a provedte predbézny test.

POZN.2: ZvySovani uvedenych pfipad(l volby (moznosti skok(l) zvySuje i Cas potfebny
k provadéni této instrukce a sniZuje celkovou rychlost provadéni programu. Pokud ma
néktery z pfipadd zvysSenou Cetnost vyskytu, pak jej uvedte bezprostfedné za pfiznak
.Select” jako pfipad 1 (case),timto zkratite €as potfebny k provedeni instrukce
,select” na minimum.

* Provadéci cyklus

V prvnim cyklu je provedeno nacteni hodnoty podminéné proménné. V dalSim cyklu je
provedeno porovnhani s hodnotou v prvnim ,pfipadé&“ (case). Je-li podminka spinéna, pak je
prvni instrukce ,pfipadu” provedena jesté v tomtéz cyklu. V nasledujicich cyklech jsou
provadény dalsi instrukce uvedené v ,pfipadu” Fadek po fadku. V cyklu nasledujicim po
zpracovani posledni instrukce je proveden skok na ,end select”. Pokud podminka neni splnéna,
pak se provede v dalSim cyklu skok na nasleduijici ,pfipad” a test podminky.

V nasledujici pfikladu pouZiti jsou uvedena &isla vyjadfujici pofadi provadéni jednotlivych
instrukci v riznych situacich.
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* Priklad pouziti

Kdyz Xw = 1
poradi provadéni
provedeni "case 1" provedeni "case else"
select Xw ' (1) (1)
case 0 ' (2) (2)
Yw=0 '
speed N(00) '
case 1 ' (3) (3)
Yw=1 ' (3)
speed N(00) ' (4)
case 4 ' (4)
Yw=2 '
speed N(00) '
case else ' (5)
Yw=3 ' (6)
end select ' (5) (6)

6-21



Kapitola 6 Instrukcni slova
Smycka ,,until“ Provadéni podprogramu ,,az dokud neni splnéna podminka“ |

* Format
Format popis operace
until <podminka> Provadi se <instrukce> dokud neni spinéna <podminka>.
<instrukce> <Splnéni podminky> se provéfuje az po provedeni
loop <instrukci>.
* Popis

Pfikaz ,until“ pfedstavuje smycku, ve které se provadi zapsané instrukce, do té doby, dokud
neni spinéna pfedepsana podminka, pfi¢emz test splnéni podminky se provadi az po provedeni
instrukci (viz vyvojovy diagram nize)

[
»

A4

provadéni instrukci

ovéreni
podminky

'

<podminka>: napiSte podminku ve formatu uvedeném v odstavci 3.5, Podminky, v kapitole 3,
Syntaxe. MulzZete napsat pevnou hodnotu pfimym numerickym zadanim nebo
nazev proménne.

<instrukce>:  Napiste instrukce, které se maji provadét, dokud neni spinéna uvedena
podminka. Lze zadat jednu nebo vice instrukci viz pfiklad nize. Kazdy
instrukéni Fadek predstavuje ¢asové jeden cyklus.

¢ Provadéci cyklus
Prvni instrukce je provedena v cyklu bezprostfedné nasledujicim po pfikazu ,until*. Druha a
dalSi instrukce se provadéji fadek po fadku kazda v jednom cyklu. Provéfovani spinéni
podminky se provede v cyklu nasledujicim za posledni instrukci ( spole¢né s pfikazem ,loop“).V
nasledujicim cyklu se program vrati na pfikaz ,until“. DalSi cyklus pfedstavuje opét provadéni
prvni instrukce.
V nasledujici pfikladu pouZziti jsou uvedena €isla vyjadfujici pofadi provadéni jednotlivych
instrukci v rdznych situacich.

* Priklad pouziti
poradi provadeéni

until X(00)=1 (1) (5) 9)
hpset '2) (6) (10)
Y(00)=1 '3) (7) (11)
loop '(4) (8) (12)
Y(01)=1 ' (13)

6-22



Kapitola 6 Instrukcni slova
prikaz cekej pozastaveni provadéni / fizeni ¢asu |

* Format
Format popis operace
(1) | wait _ii.ii pozastavi provadéni na dobu iii.ii [s] (i: integer).
(2) | wait <condition> pozastavi provadéni , dokud neni splnéna <podminka>
* Popis

Format (1):  Zastavi provadéni programu na nastaveny ¢as. Po uplynuti nastaveného ¢asu
pokra&uje provadéni programu daldim fadkem. Lze nastavit Casové rozmezi od
000.00 [s] do 999.99 [s].

Format (2):  Zastavi provadéni programu na dobu, dokud neni splnéna <podminka>. Po
splnéni <podminky> pokra&uje program dal8im fadkem.

iii.ii: Cas Ize zadat pfimo &iselnou hodnotou v intervalu 000.00 [s] and 999.99 [s].

<podminka>: napi$te podminku ve formatu uvedeném v odstavci 3.5, Podminky, v kapitole 3,

Syntaxe.
* Priklad pouziti
Priklad 1)
wait 1.0 zastavi provadéni na 1.0 [s].
Priklad 2)
wait X(00)=1 zastavi provadéni dokud X(00) = 1.
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smycka dokud provadéni smycky pri spInéni podminky |

* Format
Format popis operace
while <podminka> Kdyz je spInéna <podminka> provadi se uvedené
<instrukce> <instrukce>.
wend SpInéni podminky se provéfuje pfed provadénim instrukci.
* Popis

Instrukce ,while uréuje, Ze se budou opakované provadét dale zapsané <instrukce> aZ po
pfiznak ,wend“, pokud bude spinéna <podminka>. Splnéni podminky se provéfuje pred
provadénim instrukci. Pokud neni podminka spinéna provede se skok na pfiznak ,wend".
(nize je uveden vyvojovy diagram)

[
>

ovéreni podminky

provadéni instrukci

|

<podminka>: Napiste podminku ve formatu uvedeném v odstavci 3.5, Podminky, v kapitole 3,
Syntaxe. Muzete napsat pevnou hodnotu pfimym numerickym zadanim nebo
nazev promeénné.

<instrukce>:  Napiste instrukce, které se maji provadét, dokud je splnéna uvedena podminka.
Lze zadat jedu nebo vice instrukci viz pfiklad niZe. Kazdy instrukéni fadek
predstavuje ¢asové jeden cyklus.

* Provadéci cyklus
V prvnim cyklu se provadi provéfovani splnéni podminky. v dal$im cyklu (je-li podminka
splnéna) se provadi prvni z uvedenych instrukci. DalSi instrukce nasleduji Fadek po fadku
v dal8ich cyklech. Neni-li spInéna podminka, program pokrac&uje instrukci nasledujici po
pfiznaku ,wend“ (v cyklu nasledujicim po provéreni podminky).
V nasledujici pfikladu pouziti jsou uvedena Cisla vyjadfujici pofadi provadéni jednotlivych
instrukci v riznych situacich.

¢ Priklad pouziti
poradi provadéni

while X(00)=1 '(1) (5) 9)
hpset '(2) (6)
Y(00)=1 '(3) (7)

wend '(4) (8

Y(01)=1 ' (10)
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6.5 Pohybové instrukce

vychozi poloha ,,hp“ najezd na vychozi polohu

* Format
Format popis operace
hp N(i) [ACC(k)] [DEC(m)] vyvola pohyb na vychozi polohu
* Popis

pfikaz ,hp“ vyvola pohyb servopohonu na vychozi pozici (VP) (druhou VP) rychlosti
specifikovanou jako N(i) a rozbéhovym a dobéhovym ¢asem ACC(k) a DEC(m). Nejsou-li
parametry ACC(k) a DEC(m) specifikovany, je platné stavajici nastaveni. Tak jako v pfipadech
standardnich pohybovych operaci Ize nastavit S-kfivku pro rozbéh a dobéh.

Program nebude provadét dalsi instrukci dokud neni dosazeno VP (resp. dokud se chyba
polohy nesnizi pod dovoleny rozsah (Fb-23)). pokud je nutné. aby provadéni programu ihned
pokracovalo je nutné pouzit k navratu na VP funkci ,mov*.

N(j): Specifikace rychlosti, jednotka 1 dig = 1 min”. Smér otageni neni ovlivnén
znaménkem rychlosti

ACC(k):  Specifikuje ¢as rozb&hu z rychlosti 0 na rychlost N(j) (jednotka 1 dig = 0.01 s).
Hodnota ACC(k) je hodnota ¢asu rozb&hu z rychlosti 0 na maximalni rychlost Ny -

DEC(m): Specifikuje ¢as dobéhu z rychlosti N(j) na rychlost 0 (jednotka 1 dig = 0.01 s).
Hodnota DEC(m) je hodnota ¢asu dob&hu z maximalni rychlosti Npax na rychlost O .

POZN.1: Nejsou-li parametry [N(j)], [ACC(k)], nebo [DEC(m)] specifikovany pfed prvni instrukci
pohybu , pak je indikovana chyba E45. Proto je nutné specifikova uvedené parametry
alespon jednou na zacatku.

POZN.2: Je-li N(j) = 0, nasleduje hlaseni chyby E45.

POZN.3: Neni-li vzdalenost mezi aktualni polohou a VP dostate¢né velika, pak nemusi dojit
vubec k dosazeni zadané rychlosti a rozbéh pohonu pfejde plynule v dobéh.

POZN.4: Jak je patrné z uvedeného diagramu, mél by mit prabéh rychlosti pfi provadéni
instrukce "hp" lichobé&zZnikovy tvar, plynouci z procesu polohovani na VP.Je-li
nastaveno nizké zesileni rychlostni nebo polohové regulaéni smycky mize dochazet v
pribéhu provadéni k deviaci (nedostate¢na dynamika pohonu), takze prabéh rychlosti
nebude lichobé&Znikovy.
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¢ Priklad pouziti
<datové okno>
ACC(0)=50[s] , DEC(0)=50][s]
N(00)=50 [min-"], N(01)=5[min""] , N(02)=20[min™"] ,

P(00)=100[pls] , P(01)=200[pls] , P(02)=600 [pls] (1
<kddové okno>

entry '
ort 3 N(02) N(01) ACC(0) DEC(0) 'najezd na VP ... (2)
mov P(00) N(00) ACC(0) DEC(0) 'najezd na polohu P(00) ... (3)
mov P(01) 'najezd na polohu P(01) ... (4)
mov P(02) 'najezd na polohu P(00) ... (5)
hp  N(00) ACC(0) DEC(0) 'najezd na VP ... (6)

end '

Provadeéni vyse uvedené posloupnosti instrukci vyvola postupné nasledujici zmény polohy a

rychlosti:
rychlost
mov P(00) mov P(01) mov P(02)
N(00) > >
P(02)=300
vychozi poloha
poloha P(OO)=1 00 P(01 )=200
provedeni instrukce "hp"

rychlost
50[min™]

200pls \:/i | 300pis

-20[min™] {---- 100+200+300=600 pls
0.5s 0.5s
SON ‘
ORL

prvadén ? ? ? ? N
isntrukci ort { mov P(0) x mov P(1) i mov P(1) X mov P(1) : ;

servo
zastaveno
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nastaveni vychozi polohy Piifazeni vychozi polohy (druhé VP) |

e Format

Format popis operace
hpset HPOS « POS

* Popis
Instrukce "hpset" pfifadi aktualni polohu servopohonu jako vychozi polohu (druha VP). Pfifazeni
druhé VP timto zpisobem nam umozni provadét identickou pohybovou operaci (sekvenci
pohybovych instrukci) v rizném misté pracovniho rozsahu (absolutni hodnota VP se méni, ale
relativni pohyby vici zvolené VP zlstavaji identické).
Druha VP se lisi od po¢atecni VP (pouze v pocate&nim stavu - najeti na VP po zapnuti sité -
jsou obé polohy identické. Pfikaz ,hpset* umozni definovat aktualni polohu jako druhou VP.
Proto stejna instrukce pohybu ,mov* bude mit pfed a po provedeni pfikazu ,hpset* rozdilnou
vyslednou polohu (viz obrazek nize). Druhou VP Ize také pfimo zadat jako HPOS.

<Vychozi poloha (druha VP)>

Druha VP se liSi od poc¢ate¢ni VP (pouze v pocatecnim stavu - najeti na VP bezprostfedné po
zapnuti sité - jsou obé polohy identické). Pfikaz ,hpset* umozni definovat aktualni polohu jako
druhou VP. Vysledkem je rozdil mezi po¢ate¢ni VP a aktualni VP po jeho provedeni. Dlsledky
tohoto chovani jsou patrné z obrazku uvedeného nize. Obrazek odpovida situaci, ve které je
pouzito inkrementalni (relativni) €idlo polohy. Je-li pouZzito absolutni €idlo polohy, bude poloha
dosazena prikazem ,mov“(ve kterém je Ciselné zadani polohy) vzdy identicka.

satedni VP druha VP
pocatecni |1-iopo%§= POS= POS:
= 10000 20000
IFDSS—O ~ poloha
W, >

mov P(00) T T

(P(00)=10000)

— ()

; . mov P(00)
'F')t:;e;(sjeri‘c')uz'tlm hpset (P(00)=10000)

(po zapnuti sité) po provedeni

uhpsetu
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¢ Priklad pouziti (pouzito inkrementalni €idlo)
Nasledujici obrazek znazorfiuje vztah mezi pocate¢ni VP, druhou VP a vyslednou polohou.

<datové okno>

P(00)=10000 N(00)=3000

P(01)=9000 : N(01)=30

P(02)=8000 N(02)=8000 ' relativni poloha vacéi druhé VP
ACC(0)=50 : DEC(0)=50

<kédové okno>

entry ‘(1)
ort 3 N(01) N(01) ACC(0) DEC(0) '(2)
nchg P(01) N(01) '
mov  P(00) N(00) ACC(0) DEC(0) '(3)
hpset '(4) zadani druhé VP
mov  P(02) N(02) '(5) specifikace relativni polohy vaci druhé VP
end
pocate¢ni VP
spinac
vychozi
polohy druha VP
poloha ) ) ) O—»
/)

10000 8000

TR G—
! T T

(1)zapnuti sité (2)najezd na (3)mov P(00)

POS=0 pocatecni VP POS=10000
HPOS=0 POS=0 HPOS=10000
HPOS=0 ‘
(4)hpset (5)mov P(02)
POS=0 POS=8000
HPOS=0 HPOS=8000
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polohova pohybova instrukce |

* Format
Format popis operace
1) mov P(i) [N(j)] [ACC(k)] [DEC(m)][;&] pohyb na polohu P(*) specifikovanou rychlosti
N(j). ACC(k), DEC(m) zadani rozb&hového a
2) mov P(Xn) [N(j)] [ACC(k)] [DEC(m)][;&] | dob&hového &asu (¢as pro rozbéh a dobéh z 0
na Npy.x @ opacné). je-li misto definice polohy
3y | mov P(Xw) [N()] [ACC(k)] [DEC(m)I[:&] | P(*) pouZito Z, pak je dosazeno polohy pfi
(3) pFichodu impulsu faze Z. (* =i, Xn, Xw)
mov Z [N(j)] [ACC(K)I[;:&] ; ,
pozadovana
poloha
@ Poq, " | DEC(T)
¢as rozbéhu &as dobéhu *
* Popis

Instrukce "mov" provede pfesun na pozadovanou polohu P(*) poZzadovanou rychlosti N(j).
Parametry ACC(k) a DEC(m) specifikuji rozbéhovy a dobéhovy €as pro rozbéh a dobéh z 0 na
Nmax @ opacné. Je-li misto definice polohy P(*) pouzito Z, pak je dosazeno polohy pfi pfichodu
impulsu faze Z. Nejsou-li v pfikazu ,mov“ specifikovany parametry [N(j)], [ACC(k)], a [DEC(m)],
pak se pouzije hodnot specifikovanych dfive. Pokud neni zadan pfiznak [;&], pak nedojde

k provedeni dalSiho instrukéniho fadku dfive, nez chyba polohy neklesne pod dovolenou
toleranci specifikovanou v parametru Fb-23. Aby program pokracoval v provadéni dalSich
pfikazu je nezbytné zadat pfiznak [;&] pro kazdy pfikaz ,mov* (paralelni provadéni). Za téchto
podminek je nutné aby uZivatelsky program sledoval proménnou INP zda je polohovani
ukonceno.

Instrukce "mov" je provadéna s linearnim pribéhem rozbéhu a dobéhu. Lze pouzit i
rozbéhovych a dobé&hovych S-kfivek. Hloubku zakfiveni je mozné zadat tfemi Urovnémi v

parametru“ v uzivatelské pfiru¢ce servopohonu. Popis proménné SCV je uveden v této pfirucce.
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Obecné predpoklady pro vSechny formaty instrukce "mov" jsou popsany nize:

POZN.1:

POZN.2:
POZN.3:

POZN.4:

POZN.5:

POZN.6:

Nejsou-li parametry [N(j)], [ACC(k)] a [DEC(m)] alespon jednou od za¢atku programu
(,entry®) nastaveny, dojde k chybé E45. Proto je nutné parametry [N(j)], [ACC(k)], a
[DEC(m)] alesporn jednou nastavit.

je-li N(j) = 0, dojde k chybé provadéni E45.

Pfrekontrolujte, zda-li je velikost pohybu na jednu instrukci v rozsahu -2147483647 az
2147483647 pulsu (-65535 az 65535 otacek). Je-li zadana jakakoliv vétSi hodnota,
servopohon zméni smér otaceni.

PFiklad) zvolite-li nastaveni polohy 2147483647 a je-li aktuélni poloha -10000, pak
servomotor pojede opacné, dokud gita€ polohy nepfete€e a nasledné nacte polohu
2147483647.

Je-li vzdalenost mezi aktualni a pozadovanou polohou kratka, pohon se nemusi
rozbéhnout na pozadovanou rychlost a rozbéh plynule pfejde v dobéh.

V pocatecnim stavu bezprostfedné po spusténi programu je po¢ate¢ni vychozi
poloha (VP) identicka s druhou VP. Pouzitim instrukce "hpset" Ize definovat druhou
VP rozdilné od pocate¢ni VP. Proto provedeni instrukce ,mov*“ pfed instrukci ,hpset* a
po ni bude mit rozdilnou vyslednou polohu

Jak je patrné z uvedeného diagramu, mél by mit prabéh rychlosti pfi provadéni
instrukce "hp" lichobé&zZnikovy tvar, plynouci z procesu polohovani na VP.Je-li
nastaveno nizké zesileni rychlostni nebo polohové regulaéni smy¢ky muze dochazet v
pribéhu provadéni k deviaci (nedostate¢na dynamika pohonu), takze pribéh rychlosti
nebude lichobéznikovy.
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(Pokracovani z pfedchozi stranky — instrukce "mov")

Format (1): Polohova instrukce s pfimym zadanim polohy (mov P(j))

max. rychlost Nmax— | ACC(0) | ie— | DEC(0)

P(i):

N(j):

ACC(K):

DEC(m):

POZN.1:

POZN.2:

Tento format umoZzhuje pfimé zadani pohybu na poZadovanou polohu P(i) rychlosti
N(j) s rozbéhovym ACC(k) a dob&hovym DEC(m) Casem. Grafické znazornéni
vysledného pohybu je na obrazku nize.

Format (1): mov P(00) N(00) ACC(0) DEC(0)

sadana | rozbéhovys .. dob&hovy ACC(k)=Nmax/N(j) x Ta
rychlost cas ; ., Cas DEC(m)=Nmax/N(j) x Td
N(00) Zadana
poloha
P(00)

b

-—
Ta Td

A
\

Specifikujte pozadovanou polohu, pficemz 1 dig = 1/32768 otacky. Poloha musi byt
zadana relativné vaci druhé VP.

Specifikujte rychlost pohybu, pficemz 1 dig = 1 min™'. Znaménko zadané rychlosti
nema vliv na smér pohybu. Smér pohybu je uréen znaménkem hodnoty, ktera
vznikne odectenim soucasné polohy pohonu (POS) od pozadované polohy P(i).
Specifikuje ¢as rozb&hu z rychlosti 0 na rychlost N(j) (jednotka 1 dig = 0.01 s).
Hodnota ACC(k) je hodnota ¢asu rozbé&hu z rychlosti 0 na maximalni rychlost Ny -
Vztah mezi zadanou dobou rozbéhu ACC(K) a skute&nou dobou rozb&hu Ta na
rychlost N(j) je nazorné patrny z predchoziho obrazku...

Specifikuje ¢as dobéhu z rychlosti N(j) na rychlost 0 (jednotka 1 dig = 0.01 s).
Hodnota DEC(m) je hodnota ¢asu dob&hu z maximalni rychlosti Npax na rychlost O .
Vztah mezi zadanou dobou dobéhu DEC(m) a skute¢nou dobou dobéhu Td z
rychlosti N(j) je nazorné& patrny z pfedchoziho obrazku.

Timto pfiznakem Ize specifikovat rezim sou€asného provadéni. V rezimu
soucasného provadéni se paralelné s instrukci ,mov* provadi dal$i instrukce na
nasledujicim Ffadku (v cyklu nasledujicim po cyklu, ve kterém je uskutecnén start
polohové instrukce). Pokud neni zvolen rezim sou¢asného provadéni, pak se
instrukéni fadek nasledujici po instrukci ,mov* bude provadét az tehdy, kdyz hodnota
chyby polohy bude niZsi neZ nastavena hodnota toleranéniho pasma Fb-23.

Je-li pfednastavena poloha zvySovana nebo snizovana proménnou P(), je zvySeni
nebo snizeni provedeno i kdyZ dojde k pfekro¢eni meze 2147483647 nebo
-2147483647 (v pripadech provadéni operace pevné dlouhého krok a pod.)

Priklad) je-li pozadovany posun o -2147418112 puls(l a pfednastavena poloha je
2147418112, servomotor provede pohyb vpfed o +131072 pulst a zastavi. Vysledna
poloha bude -2147418110.

Je potieba brat v Uvahu i vSechny pfedpoklady pro instrukci ,mov* uvedené dfive.

6-31



Kapitola 6 Instrukcni slova

Format (2): Polohova instrukce, kdy zadana poloha je zadana konfiguraci logickych kontaktnich
vstupu (mov P(Xn))
Tento format umoznuje zadani pohybu na pozadovanou polohu P(Xn) rychlosti N(j)
s rozb&hovym ACC(k) a dob&hovym DEC(m) éasem. Cislo polohy Xn je zadano
aktivnim logickym vstupem. Je-li svorka X(j) aktivni (ON) v okamziku provadéni
instrukce ,mov* pak je zadanou polohou poloha P(j) (napf. X(7)=1, pak P(Xn)=P(7)).
Je-li sou€asné aktivnich vice vstupl X(), pak je vybrana jako zadana poloha

obrazku nize.

max. rychlost Nmaxt —»; -—
o Shovy Py ACC(k)=Nmax/N(j) x Ta
d rozbéhovy; dobéhov
ychiost das ; e DEC(m)=Nmax/N(j) x Td
N(00) Zadana
poloha
P(00)
kdyz )i(?) =1
l P(Xn) = P(7)
Ta S Td

P(Xn): Ku specifikaci zadané polohy pouzijte proménnou P(), pficemz 1 dig = 1/32768
otacky. Poloha musi byt zadana relativné vugci druhé VP.

N(j): Specifikujte rychlost pohybu, pficemz 1 dig = 1 min”. Znaménko zadané rychlosti
nema vliv na smér pohybu. Smér pohybu je ur€en znaménkem hodnoty, ktera
vznikne odectenim soucasné polohy pohonu (POS) od pozadované polohy P(i).

ACC(k):  Specifikuje €as rozb&hu z rychlosti 0 na rychlost N(j) (jednotka 1 dig = 0.01 s).
Hodnota ACC(k) je hodnota ¢asu rozbéhu z rychlosti 0 na maximalni rychlost Ny -
Vztah mezi zadanou dobou rozb&éhu ACC(K) a skute&nou dobou rozb&hu Ta na
rychlost N(j) je nazorné patrny z prfedchoziho obrazku.

DEC(m): Specifikuje ¢as dobé&hu z rychlosti N(j) na rychlost O (jednotka 1 dig = 0.01 s).
Hodnota DEC(m) je hodnota ¢asu dob&hu z maximalni rychlosti Npax na rychlost O .
Vztah mezi zadanou dobou dobéhu DEC(m) a skute¢nou dobou dobéhu Td z
rychlosti N(j) je nazorné& patrny z pfedchoziho obrazku.

&: Timto pfiznakem Ize specifikovat rezim sou¢asného provadéni. V rezimu
soucasného provadéni se paralelné s instrukci ,mov“ provadi dalSi instrukce na
nasledujicim fadku (v cyklu nasledujicim po cyklu, ve kterém je uskutecnén start
polohové instrukce). Pokud neni zvolen rezim sou¢asného provadéni, pak se
instrukéni fadek nasledujici po instrukci ,mov* bude provadét az tehdy, kdyz hodnota
chyby polohy bude niz8i nez nastavena hodnota toleranéniho pasma Fb-23.

POZN.1: Pokud neni zadna ze vstupnich logickych svorek X(j) aktivni, pak dojde k chybé E45.
Proto zajistéte, aby v dobé provadéni instrukce ,mov* byla néktera ze svorek aktivni.

POZN.2: Doporudujeme pouzit pfed instrukci ,mov* instrukci "wait X(j)" nebo "wait Xw", aby byl
zaruceno, ze vstup X() bude aktivni.

POZN.3: Je potfeba brat v ivahu i vSechny predpoklady pro instrukci ,mov* uvedené dfive.
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Format (3): Polohova instrukce, kdy zadana poloha je zadana binarni kombinaci logickych
kontaktnich vstupt (mov P(Xw)).
Tento format umoznuje zadani pohybu na pozadovanou polohu P(Xw) rychlosti N(j)
s rozb&hovym ACC(k) a dob&hovym DEC(m) &asem. Cislo polohy Xw je zadano
binarni kombinaci stavu logickych vstupd. Zadana poloha je zvolena podle toho
jaké Cislo predstavuje binarni kombinace stavu vstupnich svorek Xw (On i OFF). Je-
li napf. hodnota binarni kombinace vstupu Xw=5, pak je zadana poloha P(j)=P(5).
Grafické znazornéni vysledného pohybu je na obrazku nize.

Format (3): mov P(Xw) N(00) ACC(0) DEC(0)

max. rychlost Nmax—i | ACC(0) | ie— DEC(0)
35dans o Shovy ACC(k)=Nmax/N(j) x Ta
zadana rozb&hovy; -, dobéhovy ;
rychlost cas y ¢as DEC(m)=Nmax/N(j) x Td
N(00) Zadané
poloha
P(00)
kdyz Xw =5
l U
P(Xn) = P5)
- >  ———
Ta Td

P(Xw): Ku specifikaci zadané polohy pouzijte proménnou P(), pficemz 1 dig = 1/32768
otacky. Poloha musi byt zadana relativné vici druhé VP.

N(j): Specifikujte rychlost pohybu, pfi¢emz 1 dig = 1 min™'. Znaménko zadané rychlosti
nema vliv na smér pohybu. Smér pohybu je uréen znaménkem hodnoty, ktera
vznikne odectenim sou€asné polohy pohonu (POS) od pozadované polohy P(i).

ACC(k): Specifikuje €as rozbéhu z rychlosti 0 na rychlost N(j) (jednotka 1 dig = 0.01 s).
Hodnota ACC(k) je hodnota ¢asu rozbéhu z rychlosti 0 na maximaini rychlost Npay .
Vztah mezi zadanou dobou rozbéhu ACC(K) a skute¢nou dobou rozbéhu Ta na
rychlost N(j) je nazorné patrny z pfedchoziho obrazku.

DEC(m): Specifikuje ¢as dobéhu z rychlosti N(j) na rychlost O (jednotka 1 dig = 0.01 s).
Hodnota DEC(m) je hodnota €asu dobé&hu z maximalni rychlosti Ny« na rychlost O .
Vztah mezi zadanou dobou dobéhu DEC(m) a skute¢nou dobou dobéhu Td z
rychlosti N(j) je nazorné patrny z pfedchoziho obrazku.

& Timto pfiznakem Ize specifikovat reZzim souasného provadéni. V rezimu
soucasného provadéni se paralelné s instrukci ,mov* provadi dalSi instrukce na
nasledujicim Fadku (v cyklu nasledujicim po cyklu, ve kterém je uskutecnén start
polohové instrukce). Pokud neni zvolen rezim sou¢asného provadeéni, pak se
instrukéni fadek nasledujici po instrukci ,mov* bude provadét az tehdy, kdyZ hodnota
chyby polohy bude niZSi neZ nastavena hodnota toleranéniho pasma Fb-23.

POZN.1: Rozsah zadani moznych poloh je od P(00) do P(99), pokud hodnota Xw pfesahne
dovoleny rozsah dojde k chybé E45.

POZN.2: Doporucujeme pouzit pfed instrukci ,mov* instrukci "wait X(j)" nebo "wait Xw", aby byl
zaruceno, ze vstup X() bude aktivni

POZN.3: Je potfeba brat v ivahu i vSechny predpoklady pro instrukci ,mov* uvedené dfive.
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Format (4): Polohova instrukce, kdy zadanou polohou je poloha pfi pfichodu prvniho pulsu Z

N(j):

ACC(K):

POZN.1:

(mov 2)

Tento format umoznuje zadani pohybu rychlosti N(j) s rozbéhovym ¢asem ACC(k)
do té doby, nez je indikovan prvni puls faze Z. Pokud servomotor v dobé zadani
instrukce ,mov Z“ stoji na pulsu Z neni proveden zadny pohyb. Grafické znazornéni
vysledného pohybu je na obrazku nize.

Format (4): movZ N(00) ACC(0)

— ACC(0) <4— max. rychlost Nmax

rozbéhovy ¢as
ACC(k)=Nmax/N(j) x Ta

sédana
poloha prvni signal
faze Z
f— N(00)
prabéh Z signall Tq ‘I

Specifikujte rychlost pohybu, pfic¢emz 1 dig = 1 min™. Oproti formatim 1+3 ma
znaménko zadané rychlosti N(j) vliv na smér pohybu

Specifikuje €as rozb&hu z rychlosti 0 na rychlost N(j) (jednotka 1 dig = 0.01 s).
Hodnota ACC(k) je hodnota ¢asu rozbéhu z rychlosti 0 na maximalni rychlost Ny -
Vztah mezi zadanou dobou rozbé&éhu ACC(K) a skute&nou dobou rozb&hu Ta na
rychlost N(j) je nazorné patrny z predchoziho obrazku.

Timto pfiznakem Ize specifikovat rezim sou€asného provadéni. V rezimu
souCasného provadéni se paralelné s instrukci ,mov* provadi dalSi instrukce na
nasledujicim Fadku (v cyklu nasledujicim po cyklu, ve kterém je uskutecnén start
polohové instrukce). Pokud neni zvolen rezim sou¢asného provadéni, pak se
instrukéni fadek nasledujici po instrukci ,mov* bude provadét az tehdy, kdyz hodnota
chyby polohy bude niZ8i nez nastavena hodnota toleranéniho pasma Fb-23.

Mezi pfichodem signalu faze Z a jeho rozpoznanim v regulatoru pohonu je urcita
Casova prodleva, proto doporu€ujeme provadét pohyb instrukci ,mov Z* pfi nizkych
rychlostech

POZN.3: Je potfeba brat v ivahu i vSechny pfedpoklady pro instrukci ,mov“ uvedené dfive.
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* Priklady pouziti (mov)
Priklad 1) pouziti formatu (1)
<datové okno>
ACC(0)=50[s] , DEC(0)=50][s] ,
N(00)=50 [min], N(01)=5[min.;] , N(02)=20[min™"]

P(00)=6000 [pls] (1)
<kédové okno>
entry
ort 3 N(02) N(01) ACC(0) DEC(0)dosazeni VP. - (2)
mov P(00) N(00) ACC(0) DEC(0) provedeni pfesunu na polohu - (3)
end -+ (4)
<Popis>

1) nastaveni dat z datového okna editoru programu (1).

2) provedeni najezdu na vychozi polohu (ort).

3) Po najezdu na VP se rychlost zvySuje po rozbéhové rampé ACC(0)=50 [s] az je
dosazeno rychlosti N(00) = 50 [min'1]. Jakmile se pfiblizi indikovana poloha k poloze
P(00)=6000 pulsu zapocte snizovani rychlosti po dobéhové rampé DEC(0) a pfi
dosazeni polohy P(00) se servopohon zastavi.

4) Program konci (I kdyz se program zastavi, servopohon z{istane zablokovan na poloze
6000 [pls] dokud neni deaktivovan signal SON (SON = OFF)).

rychlost

50[min""] ---------

6000 pls

. P : : . ! Eas(s)
-20[min"]}--- - : P 055 “0.55p :

SON

ORL
provadéni

A ; ort mov { Servolock
instrukci . : :
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Pfiklad 2) pouziti formatu (2)
<datové okno>
ACC(0)=50[s] , DEC(0)=50[s]
N(00)=50 [min], N(01)=5 [min™'] , N(02)=20[min™"]
P(02)=6000 [pls] (1)

<kédové okno>

entry
ort 3 N(02) N(01) ACC(0) DEC(0) dosazeni VP. = (2)
wait  X(11)=1 ¢eka dokud neni X(11) = 1. -+ (3)
mov P(Xn) N(00) ACC(0) DEC(0) provedni pfesunu na polohu - (4)
end -+ (5)
<Popis>

1) nastaveni dat z datového okna editoru programu (1)

2) provedeni najezdu na vychozi polohu (ort)

3) Po najezdu na VP servopohon ¢eké dokud neni aktivovan vstup X(11) = 1. Je-li v dobé
aktivace vstupu X(11) jiz aktivni vstup X(02) =1 pak program provede dalSi krok.

4) Rychlost se zvySuje po rozbéhové rampé ACC(0)=50 [s] az je dosazeno rychlosti
N(00)= 50 [min™"]. Jakmile se pfibliZi indikovana poloha k poloze P(00)=6000 pulsti
zapocte snizovani rychlosti po dobéhové rampé DEC(0) a pfi dosazeni polohy P(00) se
servopohon zastavi.

5) Program kongi (I kdyz se program zastavi, servopohon zlstane zablokovan na poloze
6000 [pls] dokud neni deaktivovan signal SON (SON = OFF)).

rychlost

50[min'1] .......................... ; ......... é ......... :

6000 pls

-20[min™f--- - : P ! 0 55b 0 55

SON

ORL

X0 o

X(2)

provadéni
insrukci

Servo lock
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Priklad 3) poziti formatu (3)
<datové okno>
ACC(0)=50[s] , DEC(0)=50[s] ,
N(00)=50[min™"], N(01)=5[min™"] , N(02)=20[min™"]

P(10)=6000 [pls] (1)
<kédové okno>
entry
ort 3 N(02) N(01) ACC(0) DEC(0) dosazeni VP. - (2)
wait  X(11)=1 ¢eka dokud neni X(11) = 1.
wait  X(11)=0 Ceka dokud neni X(11) = 0. -+ (3)
mov P(Xw) N(00) ACC(0) DEC(0) provedeni pfesunu na polohu - (4)
end -+ (5)
<Popis>

1) nastaveni dat z datového okna editoru programu (1)

2) provedeni ndjezdu na vychozi polohu (ort)

3) Po dosazeni VP a po aktivaci signalu "X(11) = 1" servo ¢eka dokud signal nezméni
svoji hodnotu na X(11) = 0. V této dobé jsou nastaveny vstupy "X(00) = 0", "X(01) = 1",
"X(02) = 0", a "X(03) = 1". Jakmile za tohoto stavu prejde signal X(11) do 0 program
provede dalSi krok.

rychlost

50[min’"] ---------

6000 pls

-20[min"] |- L s 055>

SON

ORL

X(11) : ,"

X(3) %

X(2)

X(1) 1

X(0)

provadéni

instrukci ort >< wait >< mov

Servo lock
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4) Rychlost se zvySuje po rozbéhové rampé ACC(0)=50 [s] az je dosazeno rychlosti
N(00)= 50 [min'1]. Jakmile se pfiblizi indikovana poloha k poloze P(00)=6000 pulsu
zapocte snizovani rychlosti po dobéhové rampé DEC(0) a pfi dosazeni polohy P(00) se
servopohon zastavi.

5) Program kongi (I kdyz se program zastavi, servopohon zlstane zablokovan na poloze
6000 [pls] dokud neni deaktivovan signal SON (SON = OFF)).

Priklad 4) pouziti formatu (4)
<datové okno>
ACC(0)=50[s] , N(00)=50 [min™"] (1)

<kédové okno>

entry
mov  Z N(00) ACC(0) provedeni pfesunu na polohu - (2)
end - (5)
<Popis>

1) nastaveni dat z datového okna editoru programu (1)

2) Servomotor se otaéi smérem a rychlosti nastavenou v N(00). Zadané polohy je
dosazeno, jakmile pfijde prvni signal faze Z. (| kdyZ se program zastavi, servopohon
zUstane zablokovan na poloze 6000 [pls] dokud neni deaktivovan signal SON (SON =

OFF)).
rychlost
50rpm :
—H—H—H—H—H—H—F:_
: : : . Cas(s)
055! :
SON :
Z signal H
| N
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Pfiklad 5) sou€asné provadéni
Instrukce "mov" nedovoli pokracovani programu dalSi instrukci, dokud se chyba polohy
nesnizi pod nastavenou hodnotu toleran¢ni pasma Fb-23. Je-li zvolen rezim sou¢asného
provadeéni, pak instrukce "mov" spousti nasledujici instrukci, ktera je provedena v dalSim
cyklu. Paralelni provadéni Ize vyuzit napf. k nastaveni vystupl v prabéhu polohovani,
nebo k zastaveni polohovani pfi pfichodu vnéjsiho signalu.

Priklad 5-1) Povelovani vystupnich svorek v prubéhu polohové operace

Y(00)=0
mov P(00) N(00) ACC(0) DEC(0) ;& zacina polohova operace
Y(00)=1 v dalSim cyklu se nastavi vystup Y(0) na 1

Priklad 5-2) Preruseni polohové operace pfi pfechodu svorky X(00) do stavu "1"
mov P(00) N(00) ACC(0) DEC(0) ;&
while INP=0
if X(00)=0 then LBL1
stop
LBL1: wend
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ST B instrukce zmény rychlosti |

* Format

Format popis operace
nchg P(i) N(j) [ACC(k)] [DEC(m)] | zméni rychlost pfi dosaZeni nastavené polohy

* Popis
Tato instrukce zajisti zménu rychlosti pfi dosazeni urcité polohy, napf. v pribéhu provadéni
instrukce ,mov“ nebo ,speed®. Instrukce ,nchg“ musi byt provedena pred zapoCetim instrukce
"mov"/"speed". Instrukce "nchg" se projevi pouze jedenkrat (zména rychlosti nastane pouze
v nasledujici instrukci "mov" nebo "speed") v nasledujici pohybové instrukci. Aby byla instrukce
spravné provedena je nutné zadat polohu P(i), pfi jejimz dosazeni ma byt provedena zména,
rychlost N(j), ktera ma nasledovat, rozbéhovy ACC(k) a dobéhovy DEC(m) Cas, ktery se uplatni
pfi zméné. Pozadujete-li zménu rychlosti vicekrat (pfi riznych polohach) pak provedte instrukci
"nchg" tolikrat kolikrat potfebujete a nakonec provedte pohybovou instrukci "mov"/"speed".
Pokud nespecifikujete ve vSech pfipadech parametry ACC(k) a DEC(m), pak se pouziji posledni
zadané hodnoty.

P(i): Specifikujte pozadovanou polohu, pficemz 1 dig = 1/32768 otacky. Poloha musi byt
zadana relativné v(ci druhé VP.
N(j): Specifikujte rychlost pohybu, pfi¢emz 1 dig = 1 min™". Nasleduje-li pohybova

instrukce ,speed” pak se smér otaceni fidi znaménkem rychlosti N(j) v instrukci
“nchg®, nasleduje-li polohova instrukce ,mov®, pak smér pohybu vyplyva z této
instrukce.
ACC(k):  Specifikuje €as rozbéhu z rychlosti 0 na rychlost N(j) (jednotka 1 dig = 0.01 s).
Hodnota ACC(k) je hodnota ¢asu rozbéhu z rychlosti 0 na maximalni rychlost Ny -
DEC(m): Specifikuje €as dobé&hu z rychlosti N(j) na rychlost O (jednotka 1 dig = 0.01 s).
Hodnota DEC(m) je hodnota ¢asu dobéhu z maximalni rychlosti Ny« na rychlost O .

POZN.1: Nejsou-li parametry ACC(k) nebo DEC(m) zadany, pak pfi provadéni prvni instrukce
"nchg" dojde k chybé provadéni (E45). Proto je potfeba nastavit parametry ACC(k) a
DEC(m) alespori jednou na za¢atku programu (po ,entry®).

POZN.2: Pokud je N(j) = 0, dojde k chybé provadéni (E45) bez ohledu na instrukce "mov" nebo
"speed".

POZN.3: Je-li vzdalenost mezi bodem zmény rychlosti a koncem pohybu kratka, nemusi byt ani
zadané druhé rychlosti dosazeno, protoze dfive dojde k dobéhu a zastaveni.

POZN.4: V poc¢atecnim stavu, bezprostfedné po zapnuti se vychozi poloha (pocatec¢ni) shoduje
s druhou VP. Instrukce "hpset" nam ale umoziiuje zvolit jako VP pravé dosazenou
polohu. Proto i kdyz provedeme stejnou instrukci polohy "mov" (stejné parametry a
poloha) pfed a po instrukci "hpset", budou vysledné polohy odlisné.

POZN.5: Jak je patrné z uvedeného diagramu, mél by mit pribéh rychlosti pfi provadéni
instrukce "hp" lichobé&Znikovy tvar, plynouci z procesu polohovani na VP.Je-li
nastaveno nizké zesileni rychlostni nebo polohové regulaéni smy¢ky muze dochazet v
pribéhu provadéni k deviaci (nedostatecna dynamika pohonu), takze pribéh rychlosti
nebude lichobé&Znikovy.
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* Priklad pouziti
<datové okno>
P(00)=10000
P(01)=3000 : P(02)=P(01)+3000
N(00)=50 : N(01)=30
N(02)=20
ACC(0)=50 : DEC(0)=50

<kbédové okno>
entry
ort 3 N(02) N(02) ACC(0) DEC(0)
nchg P(02) N(02)
nchg P(01) N(01)
speed N(00) ACC(0) DEC(0)

wait 1 éeka 1 s.
speed N(01)
wait 1 céeka 1 s.
stop
end
rychlost
- P(1)
50[min™]
: - P()

30[min™"] ............

0.5s

E4—1s—>f :
. — 1s—P

SON

ORL

provadeéni ort >< rychlost N(0) >< geka (1) ><rychlost N(1)>“®
instrukci . - : . \—/

' ' ‘stop
< nchg >< nchg o
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RS ove! navratu na VP

¢ Format

Format popis operace

ort 0 [N(j)] [ACC(l)] [DEC(m)] otaci servomotorem smérem vpied pomalou

rychlosti dokud nedosahne VP.

ort 1 [N(j)] [ACC(])] [DEC(m)] otaci servomotorem smérem vzad pomalou

rychlosti dokud nedosahne VP.

ort 2 [N(j)] [N(k)] [ACC(l)] [DEC(m)] otaci servomotorem vpied vysokou rychlosti

dokud nedosahne VP zpusobem 1
[N())): rychlost 1 najezdu na VP
[N(K)]: rychlost 2 najezdu na VP

ort 3 [N(j)] [N(k)] [ACC(I)] [DEC(m)] otaci servomotorem vzad vysokou rychlosti

dokud nedosahne VP zplsobem 1
[N()]: rychlost 1 najezdu na VP
[N(K)]: rychlost 2 najezdu na VP

ort 4 [N(j)] [N(k)] [ACC(I)] [DEC(m)] otaci servomotorem vpred vysokou rychlosti

dokud nedosahne VP zplsobem 2
[N()]: rychlost 1 najezdu na VP
[N(K)]: rychlost 2 najezdu na VP

ort 5 [N(j)] [N(k)] [ACC(I)] [DEC(m)] otaci servomotorem vzad vysokou rychlosti

dokud nedosahne VP zplsobem 2
[N()]: rychlost 1 najezdu na VP
[N(K)]: rychlost 2 najezdu na VP

ort 6

libovolné dosazeni VP

* Popis

Lze zvolit az sedm raznych reziml najezdu na vychozi polohu. PFi dosazeni VP jsou hodnoty
parametrd Fb-14 a Fb-15 zapsany jako polohovy udaj odpovidajici VP (posun VP). Operace
"ort" nedovoli pokracovani provadéni programu, dokud neni najezd na VP ukon&en. Pfedchéazi-
li instrukci "ort" instrukce "chgORG", pak najezd na VP zapocne az svorka ORG prejde do stavu
ON. Jakmile operace najezdu na VP zacne, vypnutim svorky ORG ji jiz nelze zastavit. Pokud
neni pred instrukci "ort" instrukce "chgORG", pak se najezd na VP provadi okamzité. BlizSi
informace k najezdu na VP naleznete v uZivatelské pfiru¢ce k servopohonu , véetné popisu
vyznamu svorek ORG a ORL. (Nezapomerite vSak, za svorkou ORG nelze najezd na VP zrusit).

N(j):

N(k):

ACC():

DEC(m):

Nastavte rychlost 1 najezdu na VP (vysoka rychlost) nebo rychlost ngjezdu na VP
pro rezim pomalého ndjezdu na VP, kdy 1 dig = 1 min”. Smér otaceni je uréen
rezimem najezdu na VP a stavem svorky ORL a neni zavisly na znaménku rychlosti
N(j).

Nastavte rychlost 2 najezdu na VP (pomala rychlost), kdy 1 dig = 1 min™. Smér
otaceni je uréen reZzimem najezdu na VP a stavem svorky ORL a neni zavisly na
znaménku rychlosti N(k).

Specifikuje ¢as rozb&hu pro operaci najezdu na VP (jednotka 1 dig = 0.01 s).
Hodnota ACC(k) je hodnota ¢asu rozbéhu z rychlosti 0 na maximalni rychlost Ny -
Specifikuje ¢as dobéhu pro operaci najezdu na VP (jednotka 1 dig = 0.01 s).
Hodnota DEC(m) je hodnota ¢asu dob&hu z maximalni rychlosti N.x na rychlost O .
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‘
N

POZN.1:

POZN.2:

POZN.3:

POZN.4:

POZN.5:

POZN.6:

POZN.7:

POZN.8:

Nejsou-li parametry N(j), N(k), ACC(k), nebo DEC(m) specifikovany pro prvni
pohybovou instrukci od po¢atku programu dojde k chybé provadéni E45. Je proto
nutné alespon jednou hodnoty parametri N(j), N(k), ACC(k), a DEC(m) zadat.

Je-li N(j) = 0, dojde k chybé provadéni E45.

Je-li vzdalenost mezi aktualni polohou a vychozi polohou kratka, nemusi byt ani
zadané rychlosti dosazeno, protoze dfive dojde k dobé&hu a zastaveni.

Je-li operace najezdu na VP provedena po nastaveni VP (druhé VP), pak VP (druha
VP) odpovida nastavenému posunu (Fb-14/Fb-15). Proto je nutné druhou VP nastavit
pomoci operace "hpset".

Jak je patrné z uvedeného diagramu, mél by mit prabéh rychlosti pfi provadéni
instrukce "hp" lichob&Znikovy tvar, plynouci z procesu polohovani na VP.Je-li
nastaveno nizké zesileni rychlostni nebo polohové regulaéni smycky mize dochazet v
pribéhu provadéni k deviaci (nedostatec¢na dynamika pohonu), takze prabéh rychlosti
nebude lichobé&Znikovy.

Zabezpecte, aby €as pohybu pfi ndjezdu na VP nepfrekro€il 30 minut. Pokud je tento
limit pfekroen, operace najezdu na VP bude nespravna (bludna, nahodna).

Operaci najezdu na VP je nutné pouzivat, pokud je pfipojeno inkrementalni ¢idlo
polohy. Pokud pouzijeme operaci najezdu na VP a mame pfipojeno absolutni ¢idlo
polohy, pak aktualni poloha druha VP odpovida nastavenému posunu VP (Fb-14 a
Fb-15).

Pro najezd na VP pouzijte nizkou rychlost, protoze pfi zpracovani signalu ze svorky
ORL dochazi k uritému malému zpozdéni.

* Priklady pouziti
Priklad 1) Najezd na VP nizkou rychlosti

<datové okno> <kédové okno>
ACC(0)=50 :DEC(0)=50 entry
N(00)=5000 ort 0 N(02) ACC(0) DEC(0)
N(02)=50 end

<popis>

(1)
(2)

Servomotor se otadi vpred rychlosti N(02).

V okamziku, kdy se sepne signal ORL, servomotor zastavi a vysledna poloha je
vychozi polohou.

(Po dokonceni najezdu na VP servomotor zastavi a zUstava ve stavu servo blokovano
(servo-locked state).)

ORL [ on

kladna
rychlost
pohyb !
ored o) >i(Fb-13)
servo
(1)  blokovano ]
zaporna / * kladna
vych02|5 poloha

poloha
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Priklad 2) Najezd na VP vysokou rychlosti zpiisobem 1

<datové okno> <kdédové okno>
ACC(0)=50 : DEC(0)=50 entry
N(00)=5000 ort 2 N(01) N(02) ACC(0) DEC(0)
N(01)=3000 : N(02)=50 end
<popis>
(1) Servopohon se otadi rychlosti 1 ORL ON

smérem vpred. pohyb kladna

. o vpied rychlost
(2) Kdyz se sepne signal ORL, servomotor (2)
dobiha a zastavi. / N(01)
(3) Servomotor se otadi smérem vzad
rychlosti 2. 1) %Pgdb (3)
(4) Kdyz se signal ORL rozepne, / \
servomotor zastavi. vychozi
&eni nai zaporna poloha kladna
(Po dokonéeni najezdu na VP
servomotor zastavi a z(stava ve stavu 3) Gelia poloha
servo blokovano (servo-locked state).) vzad
servo Lj N(02)
blokova zaporna
PFiklad 3) Najezd na VP vysokou rychlosti zplisobem 2
<datové okno> <kdédové okno>
ACC(0)=50 :DEC(0)=50 entry
N(00)=5000 ort 4 N(01) N(02) ACC(0) DEC(0)
N(01)=3000 :N(02)=50 end
<popis> —
(1) Servopohon se pohybuje smérem ORL Kadng O
vpfed rychlosti 1. rychlost
(2) Kdyz se sepne signal ORL servopohon 1 f— 1 N(01)
dobiha a zastavi se. vpred ] servo
(3) Servomotor se otaci smérem vzad 6)=p blokova
rychlosti 2. (1) (2 | o
(4) Kdyz se signal ORL rozepne, (5)' ©)
servomotor dobiha a zastavi se. I x * kladna
(5) Servomotor bézi smérem vpied zapoméa * ~ poloha
rychlosti 2. @ () vycgﬁg
(6) Prvni signal faze Z po sepnuti signalu u
ORL je povazovan za vychozi polohu. N(02)
pohyb
vzad
Pfiklad 4) libovolné dosazeni VP H zaporna -I H
<datové okno> <kédové okno>
ACC(0)=50 :DEC(0)=50 entry
N(00)=5000 : P(00)=1000 ort 4 N(01) N(02) ACC(0) DEC(0)
N(01)=3000 : N(02)=50 mov P(00)
ort 6
end
<popis>

Pfijde li signal ORL, pak je aktualni poloha povazovana za VP a jsou ji pfifazeny
soufadnice dané parametry Fb-14/Fb-15.
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instrukce smov zména rezimu regulace z rychlostni na polohovou |

* Format
Format popis operace
smov P(i) prepne rezim regulace z rychlostni na polohovou.
* Popis

Je-li tato operace uskute¢néna pfi provozu v rezimu regulace rychlosti (pfi provadéni operace
pohybu urcitou rychlosti, neomezeného polohou), dojde v okamziku (a poloze) provedeni
instrukce "smov" k pfechodu na polohovou regulaci a pohyb je ukon€en dosazenim polohy P(i).
Poloha P(i) je relativni poloha vlc¢i poloze provedeni instrukce "smov". ProtoZe poloha
zastaveni se mGze ménit vlivem zpozdéni v rozpoznani instrukce servopohonem,
doporucujeme provadét tuto operaci pfi nizké rychlosti. Operace "smov" nedovoli provadéni
dalSiho Fadku programu, dokud neni dokon&eno dosazeni polohy P(i) (aktualni poloha neni v
toleranénim pasmu dosazeni polohy zadaném parametrem Fb-23).

PFi provadéni instrukce "smov" se zméni rezim regulace na polohovou regulaci a po dosazeni
uréené polohy se motor okamzité zastavi, bez dobé&hu. Tato instrukce vnitfné snizi omezeni
povelu rychlosti na hodnotu pfislusnou pro polohovou regulaci N(), nastavi hodnotu P(i) jako
povel polohy a pfepne rezim regulace na polohovou regulaci. Proto neni potfeba nastavovat
dobéhovy €as a dobéh je uréen zesilenim rychlostni/polohové regulace. Nezapomerite takeé, ze
chyba polohy v okamZiku provedeni instrukce "smov" ma obecné& hodnotu polohy P(i).

P(i): Nastavte polohovou vzdalenost mezi mistem provedeni instrukce "smov" a mistem
zastaveni pohonu za pfedpokladu ze 1 dig = 1/32768 otacky.

POZN.1: Je-li P(i) = 0, dojde k chybé provadéni E45.

* Priklad pouziti
<datové okno>
ACC(0)=50 :DEC(0)=50
N(00)=50 : P(00)=1000
N(01)=30 : P(01)=500

<kbédové okno>

entry
speed N(00)
wait X(00)=1
speed N(01)
U(00)=abs(NRF) : wait U(00)=N(01)
wait X(01)=1
wait X(01)=0
smov P(01)

end
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rychlost

50[min”"] |- -

30min™

SON

X(00)

X(01)

P(0)

. 0.5s

500 pls % :

provadéni
instrukci

speed
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instrukce pohybu v rychlosti regulaci |

* Format
Format popis operace
speed N(j) [ACC(k)] [DEC(m)] provadi pohyb v rychlosti regulaci rychlosti N(j).
* Popis

instrukce "speed" provadi pohyb s konstantni rychlosti v rychlosti regulaci. Parametr N(j)
specifikuje pozadovanou rychlost pohybu, parametry ACC(k) a DEC(m) udavaji rozbéhovy a
dobéhovy €as. nejsou-li parametry specifikovany, pouziji se dfive nastavené hodnoty. Tato
instrukce je ukon&ena po uplynuti jednoho cyklu po zadatku provadéni. V dalSim cyklu se
provadi dalsi instrukce a je dovoleno pokraCovani programu. Mezitim je dosaZzeno pozadované
rychlosti (odezni pfechodové déje rozbéhu nebo dobéhu). Pozadujeme-li zménu rychlost pfi
dosazeni urcité polohy, je potfeba instrukci "speed" pfedfadit instrukci "nchg" (blize odstavec
"instrukce nchg). Je-li pozadovana zmeéna rychlosti bezprostfedné po instrukci "speed" v
pribéhu operace, pak Ize takovéto zmény dosahnout pfidavnym provedenim instrukce "speed".
PFi provadéni instrukce "speed" dojde ke zméné vnitfniho rezimu regulace z polohové regulace
na regulaci rychlostni. Proto vysledna poloha zastaveni bude posunuta, a to i v pfipadg, ze je
operace provadéna nulovou rychlosti. Provadime-li operaci zastaveni, napf. zastaveni
servopohonu v polohové regulaci jako obvykle, servopohon dobiha v zavislosti na dob&hovém
Case nastaveném v instrukci "speed

Rozbéh a dobéh je provadén pfi instrukci "speed" linearné. Abychom dosahli hladkého pribéhu
prechodovych déju (snizeni vibraci) je vhodné nastavit spravnou hodnotu filtru povelu rychlosti
(parametr Fd-20 nebo proménnou NFILT). Parametr Fd-20 je popsan v kapitole 6 hlavni
uzivatelské pFirucky servozesilovace. Nastaveni proménné NFILT je popsano v této uzivatelské
pfirucce.

N(j): Specifikujte rychlost pohybu, pficemz 1 dig = 1 min”. Smér pohybu odpovida
znaménku zadané rychlosti N(j).

ACC(k): Specifikuje €as rozb&hu z rychlosti 0 na rychlost N(j) (jednotka 1 dig = 0.01 s).
Hodnota ACC(k) je hodnota ¢asu rozbéhu z rychlosti 0 na maximaini rychlost Npax .

DEC(m): Specifikuje ¢as dobé&hu z rychlosti N(j) na rychlost 0 (jednotka 1 dig = 0.01 s).
Hodnota DEC(m) je hodnota ¢asu dob&hu z maximalni rychlosti Npax na rychlost O .

POZN.1: Pokud hodlate provést operace v polohové regulaci jako "mov", "hp", nebo jiné v
momentové regulaci jako "trq" nebo dalsi, po instrukci "speed", provedte napfed
instrukci "stop" a vyCkejte dokud se pohon nezastavi (indikace nulové rychlosti).

POZN.2: Provadéni instrukce "speed" probiha i v bodé pferuseni nebo v provadéni programu
po krocich (pohon se nezastavi !). Nezapomerite na tuto skute¢nost, aby jste se
vyvarovali poSkozeni stroje nebo dalSim nepfijemnostem.

POZN.3: Pokud nejsou vSechny parametry specifikovany pfed nebo v prvé instrukci "speed" po
zapoceti programu ("entry") dojde k chybé provadéni E45.

POZN.4: Je-li provedena instrukce "end", servopohon dobiha a zastavi se bez ohledu na to zda
je provadéna instrukce "speed". Aby pohon pracoval plynule a trvale vytvoite smyc&ku,
ve které k provedeni instrukce "end" nedojde.
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¢ Priklad pouziti

<datové okno>
ACC(0)=0.5
N(00)=5000
N(01)=3000

<kddové okno>
entry
speed
wait 5.0
speed
wait 2.0
stop
end

rachlost
5000[min™"]

3000[min™"]

SON

provedeni
instrukce

. DEC(0)=0.5

'5000min”
'3000min”"

N(00) ACC(0) DEC(0)

N(01)

Waits 5 s.

o
a
2}

5s >

stob

speed N(0) > <:>

wait 5 >< speed N(1) >
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instrukce stop ukonceni pohybové operace |

* Format
format popis operace
stop ukoné&i pohybovou instrukci
* Popis

Instrukce "stop" ukon&i pohybové instrukce "hp", "mov", "nchg", "smov", "speed", "tchg", "trq",
nebo "sync". Je-li pouzita instrukce "stop" pfi vykonavani instrukci "mov", "speed", nebo
podobnych, servopohon pfejde do stavu zastaveno "servo-lock". PFi provadéni instrukce "sync
se operace okamzité ukonci, coz ma za nasledek velmi rychly dobéh (pokud servopohon

nestoji).

POZN.1: Pokud hodlate provést operace v polohové regulaci jako "mov", "hp", nebo jiné v
momentové regulaci jako "trq" nebo dalsi, po instrukci "speed", provedte napfed
instrukci "stop" a vyCkejte dokud se pohon nezastavi (indikace nulové rychlosti)..
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instrukce sync povel rezimu synchronizace |

* Format
Format popis operace
sync 1 ReZim synchronizace (bez pouziti analogového posunu).
sync 2 ReZim synchronizace (za pouZiti analogového posunu).
sync s Pfejde do reZzimu regulace rychlosti ve shodé s povelem
rychlost z analogového vstupu 1.
* Popis

Instrukce se pouziva, pokud synchronizujeme servopohon s jinym, nebo pokud fidime
servopohon posloupnosti pulsu nebo analogovym signalem, jako v pfipadé standardniho
modelu servopohonu. Provedeme-li tuto instrukci a pfivedeme synchronizaéni signal (vstupni
posloupnost pulst) na vstupy povelu polohy (PLSP-PLSN/SIGP-SIGN), servomotor bézi
synchronné s pfivedenym signalem. Kdyz je tato instrukce provedena servopohon pracuje

v rezimu polohové regulace a pfikroCi v dal§im operacnim cyklu k provedeni dalSiho radku
programu. Blokovy diagram je uveden nize.

Aby jste se vratili do normalniho rezimu fizeni (ve kterém mohou byt pouzity instrukce ,mov“ a
dal$i) provedte napred instrukci ,stop“. Pfepinate-li mezi jednotlivymi typy instrukce "sync" neni
potfeba pouzivat pfi prepnuti instrukci "stop". Pfi pfechodu mezi instrukcemi ,sync 1“/“sync 2“ je
chyba polohy automaticky vynulovana pfi provedeni instrukce.

posun rychlosti nebo povel
rychlosti (analogovy vstup Al1)

isyncZ,s

vstup PLSP-PLSN/SIGP-SIGN
(ve formé signalu specifiko-
vané parametrem FA-11)

sync 1

—0

+ sync1,2 4 +
synchroniza&ni regulace { ~ regulace|
polohové pulsy - polohy sync s O rychlosti
detekce polohy L detekce
rychlosti

6-50



Kapitola 6 Instrukcni slova

Format (1): sync 1 (synchronizace bez analogového posunu)
Format instrukce "sync 1" se pouzije, pozadujeme-li prosté Fizeni polohy servopohonu
pfivadénou posloupnosti polohovych pulst (jako v pfipadé standardniho modelu), nebo
synchronizaci s jinym servopohonem. Tento format instrukce pfedstavuje prostou
synchronizaci s posloupnosti polohovych pulsu. Je téZ mozné korigovat synchronizovanou
polohu pomoci pfidavného polohového posunu (PBIAS). Lze zadat pozitivni nebo
negativni polohovou korekci ve formé& numerické hodnoty zapsané do proménné PBIAS.
PBIAS prida nastaveny pocet pulst (1 [dig] = 1 [pls]) v 140 [us] intervalu.

Format (2): sync 2 (synchronizace s analogovym posunem)

Format instrukce "sync 2" pouZijeme tehdy, poZadujeme-li rychlou synchronizaci pohonu
s jinym. Na rozdil od formatu "sync 1", pfidava format instrukce "sync 2" rychlostni posun
v zavislosti na hodnoté analogového signalu 1 (Al1) aby byla rychle korigovana polohova
chyba. Také tento tvar instrukce ,sync” vyZaduje pfivedeni analogové polohové posloup-
nosti pulst. Lze téz zadat pozitivni nebo negativni polohovou korekci ve formé numerické
hodnoty zapsané do proménné PBIAS. PBIAS pfida nastaveny pocet puls( (1 [dig] = 1
[pls]) v 140 [us] intervalu.

Format (3): sync s (rezim regulace rychlosti s analogovym vstupem)
Format "sync s" pfedstavuje rezim regulace rychlosti v zavislosti na povelu rychlosti
zadavaném ve formé analogového signalu na vstupu 1. V tomto pfipadé nejsou pouzity
zadné rozbéhové a dobéhové Casy, proto vysledna rychlost se fidi pfimo pribéhem
analogové signalu (stejné jako standardni provoz v rychlosti regulaci). Nezapomerite, ze
analogovy signal je vzorkovan v intervalu 1.12 [ms], proto nelze dosahnout vy$Si rychlosti
odezvy, i kdyz zvysite parametr rychlost odezvy regulace rychlosti.

Pozn.: Nelze dosahnout rychlé synchronizace pohonu, pokud je nastaveno nizké zesileni
regulace polohy nebo rychlosti.

* Priklad pouziti
Pfiklad 1) Jednoducha synchronizace s posunem rychlosti

<datové okno> <kodové okno>
ACC(0)=50 :DEC(0)=50 entry
N(00)=5000 sync 1
P(00)=10000
stop
end
Priklad 2) Synchronizace bez specifikace polohy
<datové okno> <kodové okno>
ACC(0)=50 : DEC(0)=50 entry
N(00)=5000 sync 2
P(00)=10000 L
stop
end
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ST B -:na povelu momentu |

¢ Format
Format popis operace
tchg P(i) T(k) [N(I) N(m)] Provadi regulaci momentu s tim, Ze v uréené poloze
dojde ke zméné povelu momentu. Je nutné zadat
omezeni rychlosti [N(I) N(m)].
* Popis

Je-li po instrukci "tchg" pouzita nékteré z instrukci "speed" nebo "trq", pak v prabéhu této
instrukce dojde ke zméné povelu momentu. PFi dosazeni polohy P(i) dojde k pfechodu do
rezimu momentové regulace s povelem momentu T(k) a rychlostnim omezenim N(I) a N(m).
Instrukce "tchg" ovlivni pouze jednu nasledujici instrukci ("speed"” or "trq"). Pokud pozadujete
vicenasobnou zménu rezimu regulace momentu, provedte instrukci "tchg" tolikrat, kolikrat
pozadujete pred instrukcemi "speed"/"trq". Provedeni instrukce "tchg" je ukonéeno v jednom
cyklu, takZe dal8i fadek se provadi v dalSim cyklu. Pferudeni reZimu regulace momentu a navrat
do normalniho stavu (kde Ize provadét instrukce ,mov*“ a jiné) provedte instrukci stop.

N(m):

Pozn.1:
Pozn.2:

Pozn.3:

Specifikace polohy, ve které dojde ke zméné povelu momentu (pfechodu na
momentovou regulaci), za pfedpokladu Ze 1 dig = 1/32768 otacky. Zadani polohy je
relativni vzhledem k VP nebo druhé VP.

Ciselna hodnota povelu momentu, které bude pouzita po pfechodu na momentovou
regulaci 1 dig = 1% momentu.

Omezeni rychlosti ve sméru ,vpfed* za pfedpokladu ze 1 dig = 1 min™'. Zadani se
provadi s kladnym znaménkem. Rychlost pohonu po pfechodu na momentovou
regulaci bude ur€ovana rovnovahou mezi momentem zatéze a povelem momentu,
proto je nutné zadat omezeni rychlosti, aby se pohon nedostal mimo kontrolu.
Omezeni rychlosti ve sméru ,vzad“ za predpokladu ze 1 dig = 1 min”'. Zadani se
provadi se zapornym znaménkem. Rychlost pohonu po pfechodu na momentovou
regulaci bude uréovana rovnovahou mezi momentem zatéze a povelem momentu,
proto je nutné zadat omezeni rychlosti, aby se pohon nedostal mimo kontrolu.

je-li nékteré z omezeni rychlosti rovno 0, hlasi pohon chybu provadéni E45.

Omezeni rychlost brani tomu, aby se pohon nedostal do oblasti nebezpe&nych
rychlosti. ProtoZze omezeni rychlost nepracuje jako povel rychlosti, mize se skute¢na
rychlost servopohonu lehce lisit v zavislosti na zatizeni od rychlost zadané omezenim.

Tuto diferenci Ize ovlivnit zadanim P-zesileni regulace. ZvétSenim P-sloZky zesileni

regulace parametrem Fd-04 se zmen§i rozdil mezi rychlosti servopohonu a zadanym

omezenim, snizime-li hodnotu parametru Fd-04, bude rozdil vétSi. Nezapomerite vSak,
Ze prilis vysoka hodnota P slozky zesileni mize zplsobovat kyvani pohonu.

Parametry omezeni rychlost N(I) a N(m) Ize pfi vicenasobném pouziti instrukce "tchg"

vynechat. Pokut jsou vSak tyto parametry vynechany pfi prvnim pouZiti rychlosti "tchg"
dojde k chybé provadéni E45.
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* Priklad pouziti
<datové okno>

P(00)=10000 - N(00)=50
P(01)=3000 - N(01)=30
P(02)=P(01)+3000 : N(02)=20
T(00)=10
ACC(0)=50 : DEC(0)=50
<kodové okno>
entry
ort3 N(02) N(02) ACC(0) DEC(0)
nchg P(01) N(01)
tchg P(02) T(00) N(02) N(02)
speed N(00) ACC(0) DEC(0)
wait 10
stop
end
rychlost
1
50[min"] |- P
- L . P2)
30[MINT] feeeeee e e : regulace momentu
- [+ 3000 pls 10% momentu
: / 3000 pls /\
9 ¢ 05s . .
-20[min™] |---- Dl : ©10s g
SON e
ORL
pr}ﬁ\é?rﬂlé(g:: ort >< rychl%)st N(0) >< regulace momentu >
: < nchg >< tchg >
< : : wait >
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R T r-quace momentu |

* Format

Format

popis operace

trg T(j) [N(k) N(I)]

regulace momentu v zavislosti na T(j).

* Popis

Instrukce "trq" nastavuje momentovou regulaci s povelem momentu T(k) a omezenim rychlosti
N(l) a N(m). Pozadujete-li zménu povelu momentu v pribéhu momentové regulace, provedte
instrukci ,trq“ znovu. Pozadujete-li zménu velikosti povelu momentu pfi dosazeni urcité polohy,
pouzijte instrukci "tchg". Bliz8i vysvétleni na strané instrukce "tchg". Provedeni instrukce "trq" je
ukoncenu v jednom cyklu, takze dalSi fadek programu se provadi v nasledujicim cyklu, ale
momentova regulace trva. Chcete-li ukoncit provoz v momentové regulaci a prejit do
normalniho stavu (kdy je mozné provadét instrukce ,mov* a jiné pohybové instrukce) provedte

instrukci stop.

T(k): Specifikace €iselné hodnoty povelu momentu, kdy 1 dig = 1% torque.

N(D): Omezeni rychlosti ve sméru ,vpied* za predpokladu Ze 1 dig = 1 min™'. Zadani se
provadi s kladnym znameénkem. Rychlost pohonu po pfechodu na momentovou
regulaci bude ur€ovana rovnovahou mezi momentem zatéZe a povelem momentu,
proto je nutné zadat omezeni rychlosti, aby se pohon nedostal mimo kontrolu.

N(m): Omezeni rychlosti ve sméru ,vzad“ za piedpokladu Ze 1 dig = 1 min”. Zadani se
provadi se zapornym znaménkem. Rychlost pohonu po pfechodu na momentovou
regulaci bude ur€ovana rovnovahou mezi momentem zatéZe a povelem momentu,
proto je nutné zadat omezeni rychlosti, aby se pohon nedostal mimo kontrolu.

Pozn.1: je-li nékteré z omezeni rychlosti rovno 0, hlasi pohon chybu provadéni E45.

Pozn.2: Omezeni rychlost brani tomu, aby se pohon nedostal do oblasti nebezpe&nych
rychlosti. ProtoZe omezeni rychlost nepracuje jako povel rychlosti, mize se skuteéna
rychlost servopohonu lehce lisit v zavislosti na zatizeni od rychlost zadané omezenim.
Tuto diferenci Ize ovlivnit zadanim P-zesileni regulace. ZvétSenim P-slozky zesileni
regulace parametrem Fd-04 se zmen§i rozdil mezi rychlosti servopohonu a zadanym
omezenim, snizime-li hodnotu parametru Fd-04, bude rozdil vét3i. Nezapomerite v3ak,
Ze pfilis vysoka hodnota P slozky zesileni mGze zpUsobovat kyvani pohonu.

Pozn.3: Parametry omezeni rychlost N(I) a N(m) Ize pfi vicenasobném pouziti instrukce "trq"
vynechat. Pokut jsou vSak tyto parametry vynechany pfi prvnim pouziti rychlosti "trq"
dojde k chybé provadéni E45.
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* Priklad pouziti
<datové okno>
P(00)=1000
ACC(0)=50
DEC(0)=50
T(00)=10 10% povel momentu

<kodové okno>
entry
mov P(00) N(00) ACC(0) DEC(0)
trg T(00) N(00) N(00)
wait 1
stop
end
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6.6 Vstupni a vystupni instrukce

proménné X()/Xw ovladani kontaktnich vstupt

* Format
Format popis operace
(1) | <proménna> = X(i) <proménna> « X(i)
(i=0to 11)
(2) | <proménna> = Xw <proménna> <« Xw
* Popis

Tato proménna umozniuje sledovani stavu kontaktnich vstupt X(00) az X(11). Je uréena pouze
pro &teni a nelze do ni zapisovat. PouZitelné formaty jsou uvedeny niZe:

Format (1): Umozni Vam ziskat <proménnou> obsahujici informaci o kazdém vstupu bit po bitu
(0=0OFF, 1=0ON)
Pfiklad) Kdyz X(00) je OFF: X(00)=0
Kdyz X(01) je OFF: X(01)=1

Format (2): Umozni Vam ziskat <proménnou> obsahuijici informaci o kazdém vstupu ve formatu
Priklad) Kdyz X(00) az X(03) = ON a X(04) az X(11) = OFF, pak Xw=7
Kdyz X(00) az X(02) = OFF a X(03) az X(11) = ON, pak Xw=4088

POZN. 1:Polaritu vstupl nelze zménit nastavenim funkce FC-01 (nastaveni polarity vstupa).
Polaritu Ize zménit v uzivatelském programu.

POZN. 2: Tato proménna provadi vnitfné 2x &teni vstupnich hodnot (2 provadéci cykly) proto je
dalSi provadéni zpozdéno minimalné o dva cykly. Aby nemohlo dojit k pfipadnym
problémudm, vypracuijte uzivatelsky program jiz s ohledem na toto zpozdéni. k jeho
odstranéni

POZN. 3:Nactena hodnota mlze byt chybna napf. v disledku zakmitani kontaktu. Abychom
tento problém odstranili, vytvorte uzivatelsky program, ktery provéfi nactené hodnoty
pfed zapocetim provozu.
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* Priklad pouziti
Pfiklad 1: Rozhodovani dle stavu svorky X(01)

<kédové okno>
entry
U(00)=X(01) X(01) nadteni stavu svorky
ifs U(00)=1 podminény skok ‘if
then
Yw=4095
else
Yw=0
end if

<Popis>
stav vstupni svorky X(01) je uréujici pro stav vystupnich svorek Y(), viz nize

stav svorky X(01) vSechny svorky Y()
OFF OFF
ON ON

Priklad 2: vyuziti vstupnich svorek X(07) az X(03) pomoci Xw.

<kédové okno>

entry

MAIN: U(00)=Xw nacteni stavu svorek X()
U(00)=U(00) /16 X(11) az X(03) — b7 az b0
U(00)=U(00) and 15 prekryje ‘X(11) to X(8)
Yw=U(00) pfepis dat na vystupni svorky Y()
goto MAIN
end

<Popis>
Stav svorek X(07) az X(03) je pfenesen na vystupni svorky Y(03) az Y(00).
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proménné Y()/Yw Ovladani kontaktnich vystupt |
* Format
Format popis operace
(1) | Y(i) = <promé&nna> Y(i) « <promé&nna>
(i=0to 7)
(2) | Yw = <proménna> YW < <proménna>
* Popis

Tato proménna Vam umozni fidit vystupni svorky Y(00) az Y(07) pomoci uzivatelského
programu. Pouzitelné formaty jsou uvedeny nize:

Format (1): Nastavi hodnotu ON/OFF na kontaktnim vystupu jednotlivé bit po bitu (0 = OFF,
1=0N).

? Priklad) Kdyz Y(00) ma byt OFF: Y(00)=0

? Kdyz Y(01) ma byt ON: Y(01)=1

platnym bitem.

Priklad) Kdyz Y(00) = ON a Y(01) az Y(07) = OFF, pak Yw = 1.
Kdyz Y(00) az Y(06) = OFF a Y(07) = ON, pak Yw = U(00).
V U(00) musi byt nastavena hodnota 128.

POZN.1: Polaritu vystupl nelze zménit nastavenim funkce FC-02 (nastaveni polarity vystupa).
Polaritu Ize zménit v uzivatelském programu.

POZN.2: Nelze prekryt jednotlivé bity. Pozadujete-li pfekryti urcitych bitd, je potfeba vytvorit
uzivatelsky program, tak jak je ukazano nize.

* Priklad pouziti
Priklad 1: pfiklad pouziti Yw a Y()

<kddové okno>
entry
Yw=0 (1) v8echny svorky Y() jsou OFF
MAIN: Y(00)=1 (2) svorka Y(00) je ON
mov P(00) N(00) ACC(0) DEC(0)
Y(00)=0 (3) svorka Y(00) je OFF
mov P(01) N(00) ACC(0) DEC(0)
Yw=2 (4) svorka Y(01) ON
mov P(02) N(00) ACC(0) DEC(0)
Yw=3 (5) svorky Y(01), Y(00) jsou ON
hp N(00) N(00) ACC(0) DEC(0)
goto MAIN
end
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<datové okno>
P(00)=32768*10 [pulst] ,P(01)=32768*20[puls(]
P(02)=32768*30 [pulst] ,P(03)=32768*30[puls(]
N(00)=1 000[min™] ,ACC(0)=0.1[s] ,DEC(0)=0.1[s]

<Popis>
Nize je uveden popis programu. Uvedena Cisla (1) az (5) odpovidaji shodnym &islim
VvV programu vyse.
(1) nastavi vSechny svorky do stavu OFF.
(2) nastavi svorku Y(00) do stavu ON a spusti polohovou operaci
(3) nastavi svorku Y(00) do stavu OFF a spusti dalSi polohovou operaci
(4) nastavi svorku Y(01) do stavu ON, ostatni svorky do stavu OFF a spusti dal$i
polohovou operaci.

(5) nastavi svorku Y(01), Y(00) do stavu ON, ostatni svorky do stavu OFF a spusti operaci
najezdu do vychozi polohy

Priklad 2: Prekryti pouze svorky Y(06)

<kdédové okno>

entry

Yw=0 vSechny vystupy jsou 0

U(04)= not U(05) not &H40=4031

for U(02)=0 to U(07)

U(03)=Yw Nacteni stavu svorek Y()

U(03)=U(03) and U(05) (1) nacteni pozice b6 ze svorek Y() (vSechny ostatni kromé b6
jsou 0)

U(02)=U(02) and U(04) (2) vymazani pozice b6 v originalnich datech

U(02)=U(02) or U(03) (3) slouceni originalnich dat a dat na svorkach Y()

Yw=U(02)

wait 1.0

U(06)=Y(06) obracena hodnota Y(06)

U(06)= not U(06)
Y(06)=U(06)
next

end

<datové okno >
U(07)=256, U(05)=64

<popis>
tato ¢ast programu provadi ve smy¢ce kédovani vystupnich svorek Y(). Svorka Y(06)
obraci svuj stav pfi kazdém prichodu. Procedura prekryti se provadi v ukonech (1) az (3)
vySe uvedeného programu.
(1) nastaveni vSech svorek Y() kromé b6 na 0,
(2) operace AND s 2°=64 aby byla vynulovana pouze pozice b6 v originalnich datech pied

prekrytim

(3) operace OR slouceni dat z operaci (1) a (2)
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proménné XA() sledovani analogové vstupni proménné |
* Format
Format popis operace
<proménna> = XA(i) <proménna> « XA(i)
(i=0to 1)
* Popis

Tato instrukce sleduje stav analogové vstupni svorky Al1 a Al2. tato operace je pouze operaci
¢teni, zapis proto neni mozny. Vztah mezi indexem i a pfisluSnou analogovou svorkou je
uveden nize. Obé svorky jsou snimany s rozliSenim 10V=100%=10000dig. Tento vztah Ize
zménit, pokud nastavite zesileni FC-05 nebo posun FC-08. Blize viz uzivatelska pfirucka
servopohonu.
XA(0): sledovani hodnoty napéti na svorce Al1
rozliseni 10V= 100%= 10000dig
-10V=-100%=-10000dig
XA(1): sledovani hodnoty napéti na svorce Al2
obé svorky XA(0) a XA(1) maji stejné rozliSeni

e priklad pouziti
Zadani rychlosti pro polohovou operaci ze vstupu XA(00). Zadani rychlosti pro rychlostni

operaci ze vstupu XA(01).

<kédové okno>

entry

MAIN: U(00)=XA(0) (1) nacteni hodnoty z Al1
U(00)=U(00)*N(00) (2) nastaveni rychlosti
N(01)=U(00)/U(02) (3) nastaveni rozliseni 100%=10000dig
if N(01)<>0 then RUN (4) dolni omezeni v pfipadé provadéni

chyba E45 pokud N(01)=0

N(01)=1 (5)

RUN: hp N(01) ACC(0) DEC(0)
mov P(00) N(01) ACC(0) DEC(0)
U(00)=XA(1) (6) nacteni hodnoty z Al2
U(00)=U(00)*N(00) (7) nastaveni rychlosti
N(01)=U(00)/U(02) (8) nastaveni rozliseni 100%=10000dig
speed N(01) ACC(0) DEC(0)
wait 5.0
stop
goto MAIN
end

<datové okno>
N(00)=3000 100% rychlostni instrukce
U(02)=10000 100%=10000dig
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<Popis>

nize je popsano provedeni vyse uvedeného programu. Cisla uvedena nize (1) az (5)

odpovidaji €islim uvedenym v programu.

(1) Nacteni analogové hodnoty z Al1.

(2)(3) uprava analogového signalu na povel rychlosti
3000min™" odpovida 100% protoze analogovy signal je 10V=100%=10000dig.

(4)(5) v polohové regulaci dojde k chybé provadéni E45, pokud nastavime povel rychlosti 0
Proto je nastaven dolni limit 1min™.

(6) az (8) nacteni dat z Al2 a provedeni jako v (2) a (3).
v rychlostni operaci nedojde ani pfi zadani rychlosti O k problém(m, proto neni nutné
nastavovat doIiniho omezeni.
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IRy I 7 éna prifazeni vyznamu svorek

* Format
Format popis operace
chg FOT = X(i) X(i): zména vyznamu svorky
ROT non non: zruSeni pfirazeni
chg SRD = Y(i) Y(i): zména vyznamu svorky
ALM non non: zruseni pfifazeni
INP
SA
SZD
BRK
TLM
OL1
chg ORL = X(i) X(i): zména vyznamu svorky
ORG default default: nastaveni po¢ateéniho vyznamu svorky (tovarni
nastaveni
* Popis

Pouzijte instrukci chg pokud jsou vstupni svorky FOT, ROT, ORG, ORL a vSechny vystupni
svorky jako SDR a dal$i pouzity v programu. Zména pfifazeni je platna od bodu provedeni
instrukce "chg". Zména vyznamu svorek zlstava v platnosti i pfi zastaveni serva (pfi stavu
servo OFF). Zneplatnéni zmény vyznamu svorek Ize dosahnout jediné opé&tnym pouzitim

uzivate

non:

Iské pfirucce servo zesilovace.
udava, Ze V/V svorka neni pouzitelna.

default: navrat vyznamu svorek ORL a ORG do puvodniho vyznamu (tovarni nastaveni).
X(i): specifikace vstupni svorky u které ma byt zménén jeji vyznam

Y(i):
Pozn.1
Pozn.2
Pozn.3

Pozn.4

specifikace vystupni svorky u které ma byt zménén jeji vyznam

: Polaritu vstupni svorky u které se méni vyznam nelze zménit X() vyznamovym bitem
FC-01.

: Polaritu vystupni svorky u které se méni vyznam Ize zménit Y() vyznamovym bitem
FC-02.

: Nasledujici tabulka uvadi, jak bude provadéna operace najezdu na VP pfi pfifazeni
vyznamu ORG a ORL (pouZiti instrukce "chg") nékteré svorce.

: Svorky (vyznamy) SDR a ALM jsou platné az po zapnuti serva (servo ON) a pfi
provadéni programu. Svorky SRD a ALM nejsou ovladany dokud neni zapnuto
napajeni a neni navozen stav servo ON.

V nékterych pfipadech neni mozné zafizeni uvést do chodu, pokud je zablokovano
signalem z nadfazeného systému. Proto pokud hodlate pracovat s vyznamy SRD a
ALM, je nutné napfed odstranit nadifazené blokovani, zapnout napajeni serva a uvést
jej do stavu servo ON.

nazev svorky | ¢as provadeéni, je-li pouzita instrukce "chg" vyznam nepfifazen
svorka ORG vyznam je pfifazen urcité svorce (operace | vyznam nepfifazen (najezd
najezdu na VP se zagne provadét azZ je na VP se zacne provadét
svorka ve stavu ON) okamzité)
svorka ORL Vyznam je pfifazen urcité svorce svorka X(08) (pocatecni
pfifazeni)
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* Priklad pouziti
Priklad 1: vyznam ORG neni pfifazen

<kédové okno>
entry vyznam ORL je pfifazen svorce X(8) (dfive)
chg ORL=X(00) zména pfifazeni vyznamu ORL na svorku X(0)
ort 4 N(01) N(02) ACC(0) DEC(0) néjezd na VP vysokou rychlosti je proveden bez
Cekani na zapnuti svorky ORG(protozZe neni
pfifazena)
end

<datové okno>
N(01)=1000[min""], N(01)=10[min™"]
ACC(0)=0.1[s] , DEC(0)=0.1[s]
<Popis>
Instrukce "chg" provede zménu pfifazeni vyznamu ORL na svorku X(00). Instrukce "ort"
zapocne s najezdem na VP okamZit&, protoZze vyznam ORG neni pfifazen Zadné svorce.

Priklad 2: vyznam ORG je pfifazen urcité svorce

<kédové okno>

entry vyznam ORL pfifazen svorce X(8) (dfive)
chg ORL=X(00) pfifazeni vyznamu ORL svorce X(00)
chg ORG=X(01) pfifazeni vyznamu ORG svorce X(01)

ort 4 N(01) N(02) ACC(0) DEC(0) provedeni najezdu na VP vysokou rychlosti s
¢ekanim na pfechod svorky ORG do stavu ON.
end

<datové okno>
N(01)=1000[min""], N(01)=10[min™"]
ACC(0)=0.1[s]  , DEC(0)=0.1[s]

<Popis>
Prvni instrukce "chg" provede zménu pfifazeni vyznamu ORL na svorku X(00). Druh&
instrukce "chg" provede pfifazeni vyznamu ORG svorce X(01). Najezd na VP zapo&ne az
svorka ORG pfejde do stavu ON (X(01)=ON).
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6.7 Rizeni komunikace

deklarace pouziti komunikaénho rozhrani (RS232)

¢ Format
Format popis operace
open com deklaruje pouziti komunikaéniho rozhrani
* Popis

Tato instrukce fika, Zze po jejim provedeni bude nasledovat pouziti komunikaéniho rozhrani. V
tomto pfipadé se stavaji dostupné instrukce a proménné vysilani a pfijmu.

Pozn.1: UZiti instrukce ukon€eni komunikace neni zavedeno. Komunikacni port se automaticky
otevfe pfi pferuseni provadéni (Servo OFF).

Pozn.2: Ke spojeni mezi servo pohonem a PC (RS232) slouzi prostfedky popsané v "dodatku —
kabel pro spojeni s pocitatem" obsazeném v uzivatelské pfirucce servopohonu.

» Priklad pouziti
<kdédové okno>

entry zacgatek hlavniho programu

open com

end ukonéeni hlavniho programu
<Popis>

Deklaruje dosazitelnost komunikaéniho rozhrani z uZivatelského programu.
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instrukce print # vyslani dat na komunikaéni sbérnici (RS-232C)

¢ Format

Format

popis operace

print #0 <proménna>
print #1 <proménna>

print #2 <proménna>

specifikovana proménna je vlozena do vystupniho
komunika¢niho pfikazu 80H servopohonu.
specifikovana proménna je vloZena do vystupniho
komunikaéniho pfikazu 81H servopohonu.
specifikovana proménna je vloZena do vystupniho
komunikaéniho pfikazu 82H servopohonu.

* Popis

Komunikaéni pfikaz 80 az 82H vySle na seriovou smérnici RS232C specifikovanou proménnou.
Pfenos proménné se déje ve formatu 4 bytd se znaménkem (signed long format). Proménna
jako napf. datovy byte je automaticky transformovana do dlouhého formatu (4byte). Program se
nepohne z pFikazu "print" dale na dal$i Fadek , dokud neni proveden kompletni pfenos. Cas
pfenosu zavisi na zvolené komunikacni rychlosti (baud), stop bitu a start bitu. V nasledujicim je
uveden pouze €as nutny pro pfenos. Dale se pfida k ¢asu pfenosu prodleni pfi zpracovani.
Komunikacni format je popsan na dalsi strané.
Priklad: rychlost pfenosu 19200bps, 8bitu, stop bit 2, bez parity
(1+8+2+0) x 16/19200=9.17ms
#0 az #2:  specifikace komunikaéniho pfikazu. #0 odpovida 80H a #2 odpovida 82H.
<promeénna>; uréeni nazvu proménné, jejiz numericka hodnota ma byt odeslana po
sbérnici RS-232C.

» Priklad pouziti

<kédové okno>
entry
open com
U(15)=65536
print #0 P(00)
U(00)=N(00)*U(15)
U(00)=U(00)+ACC(0)
print #1 U(00)

U(01)=Xw
print #2 U(01)
end

<datové okno>

pfikaz vyslani udaje o poloze

Pfikaz vyslani informace o stavu vstupl

P(00)=32768 [pls] , N(00)=3000[min™"] , ACC(0)=0.10[s] (0.01s=1dig)

<Popis>

Uvedena Cast programu provede vyslani udaje o poloze, o aktualni rychlosti, o Casech
rozbéhu a dobé&hu a o stavu vstupnich svorek.

komunikaéni pfikaz 80H ---udaj o poloze

komunikacéni pfikaz 81H ---udaj o rychlosti - vysSich 16 bitd
¢as rozbéhu a dobéhu — nizSich 16 bitd

komunikaéni pfikaz 82H ---informace o stavu vstupnich svorek

instrukce Casy rozbéhu a
rychlosti dobéhu
\ J \ J
16 bits 16 bits
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Komunikaéni format instrukce "print"

1 2 2 8 2 1 Cislo bytu
STX 3031(H) | pfikaz \ proménna BCC CR
\
priklad: 02 30 31 38,30 46\46 46 46 46 42 32 45 3741 0D

ASCII znaky — vyjadfeni numerické hodnoty v
hexadecimalni soustavé (H)
pfiklad: -1234 case
FFFF FB2E(H) — 46 46 46 46 46 42 32 45
(hexadecimalni €islo) —(ASCII znaky)

80H: 38H a 30H prevod "print #0" na ASCII znaky
81H: 38H a 31H pfevod "print #1" na ASCII znaky
82H: 38H a 32H prevod "print #2" na ASCII znaky

BCC: "Exclusive OR" provedené s daty v bytu vpravo (od 30 (H)) a zapsano do BCC.
pfiklad: BCC=30® 31® 38® 30D 46D 46D 46D 46D 46 ® 42D 32® 45= 7A(H)
prevod vysledku 7A na hodnotu 37(H) 41(H) do BCC

Nasledujici tabulka obsahuje mozné znakové kédy.

vysoky fad

nizky fad 0 ! 2 3 4
0 0
1 1 A
2 STX 2 B
3 3 C
4 4 D
5 5 E
6 6 F
7 7
8 8
9 9
A
B
C
D CR
E
F

Pozn.: mozné kédové znaky jsou stejné jako pro instrukci print # tak i pro instrukci input #
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instrukce input # nacita data z komunikacéni sbérnice (RS-232C) |

* Format
Format popis operace
input #0 <proménna> nacte proménnou z komunikaéniho pfikazu 90H a pfifadi ji
specifikované proménné
input #1 <proménna> nadte proménnou z komunikaéniho ptikazu 91H a pfiradi ji
_ o specifikované proménné
input #2 <proménna> naéte proménnou z komunikaéniho ptikazu 92H a ptiradi ji
specifikované proménné
* Popis

Komunikacni pfikazy 90 az 92H nacitaji seriova data (proménné) ze sbérnice RS232C do
specifikované proménné. Nacteni proménné se déje ve formatu 4 byte se znaménkem (signed
long format). Pfikaz "input" zabrani provadéni dalSich instrukci, dokud nejsou na¢tena nova
data. Obdrzeni novych dat Ize sledovat pomoci funkce LOC. Jakmile jsou obdrzena nova data,
je jimi nahrazen obsah uréené proménné a program pokracuje dalSi instrukci. Nasleduji-li
prfenasena data v zapéti po sobé, jsou vzdy starSi obdrzena data nahrazena novymi.

#0 az #2:  Specifikace komunikaéniho pfikazu. #0 odpovida pfikazu 90h a #2 pfikazu 92H.
<proménna>: specifikace nazvu proménné do které maji byt ulozena obdrzena data.

* Priklad pouziti
<kédové okno>

entry
open com
U(15)=65536

MAIN input #1 P(00)
input #2 U(00)
N(00)=U(00)/U(15)
ACC(0)=U(00) mod U(15)
DEC(0)=ACC(0)
mov P(00) N(00) ACC(0) DEC(0)
goto MAIN
end

<Popis>
Polohovaci operace zacne, jakmile jsou nasledujici data ze sbérnice RS232C nactena
servopohonem.
komunikaéni pfikaz 91H data udaj o poloze
komunikacni pfikaz 92H data vysSich 16bitd — udaj o rychlosti

rychlostni Casy rozbéhu a
operace dobéhu
\ J \ J
16 bits 16 bits
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Komunikaéni format instrukce "input"

1 2 2 8 2 1 Cislo bytu

STX 3031H pfikaz \ proménna BCC CR
\

02 30 31 3930 46\46 46 46 46 42 32 45 3742 0D

ASCII znaky — vyjadfeni numerické hodnoty v
hexadecimalni soustavé (H)
pfiklad: -1234 case
FFFF FB2E(H) — 46 46 46 46 46 42 32 45
(hexadecimalni €islo) —(ASCII znaky)

90H: 39H a 30H prevod "intup #0" na ASCII znaky
91H: 39H a 31H pfevod "input #1" na ASCII znaky
92H: 39H a 32H prevod "input #2" na ASCII znaky

BCC: "Exclusive OR" provedené s daty v bytu vpravo (od 30 (H)) a zapsano do BCC.
pfiklad: BCC=30® 31® 39® 30D 46 @ 46D 46 ® 46D 46 ® 42D 32 ® 45=7BH
prevod vysledku 7B na hodnotu 37(H) 42(H) do BCC

Pouzitad konverze mezi Hexadec. a ASCII znaky je v tabulce pfipojené k vysvétleni instrukce
"print #" na strané 6-66.
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funkce LOC Indikace prijmu dat po komunikaéni sbérnici RS-232C

* Format
Format popis operace

LOC(0) Funkce nabude hodnoty 1, kdyZ jsou komunika¢nim pfikazem 90H obdrzena
nova data, a hodnotu 0 pokud nejsou data obdrZena nebo jsou jiz pfevzata
pfikazem "input #0" (a vloZzena do specifikované proménné)

LOC(1) Funkce nabude hodnoty 1, kdyZ jsou komunika&nim p¥ikazem 91H obdrzena
nova data, a hodnotu 0 pokud nejsou data obdrZena nebo jsou jiz pfevzata
pfikazem "input #1" (a vloZzena do specifikované proménné)

LOC(2) Funkce nabude hodnoty 1, kdyZ jsou komunikacnim pfikazem 92H obdrzena
nova data, a hodnotu 0 pokud nejsou data obdrZena nebo jsou jiz pfevzata
pfikazem "input #2" (a vloZzena do specifikované proménné).

* Popis

Funkce LOC indikuje pfijeti novych dat komunikaénimi pfikazy 90 az 92H. Funkce nabude hod-
noty 1 pokud byla novéa data pfijata ale jeSté nebyla nadtena pfikazem "input #". Funkce nabyva
hodnoty 0 pokud nova data nejsou pfijata, nebo byla jiz po pfijeti natena funkci "input #".
Funkce LOC zajistuje indikaci kazdého z komunikacnich pfikazd 90H az 92H jednotlivé.

* Priklad pouziti

<kédové okno>

SWAIT

MOVGO

<Popis>

entry

open com

if LOC(0)=1 then MOVGO ¢ekani na prijeti dat
Y(0)=0

wait 0.1

Y(0)=1

wait 0.1

goto SWAIT

input #1 P(00) nacteni dat a zapoceti provozu
mov P(00) N(00) ACC(0) DEC(0)

goto SWAIT

end

Tato funkce sleduje komunikacni pfikaz 90H a méni hodnotu svorky Y(00) tak dlouho,
dokud nepfijdou data.

Jakmile je pfijat komunikacni pfikaz 90H , provede se polohova operace dle naétené
hodnoty polohy.
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6.8 Ostatni rezervované proménné

rozsah A3l
nazev promenné numerické POl jednotky velikost atributy
5 hodnota
ACC(0) az hodnoty
Acc(1) nastaveni paméti 0.00 0.01 bez teni
proménné 0.00to 10.00 | (nastaveni da- s/di znaménka 2ADIS
rozbéhového €asu tovym oknem) 9 1w P

* Popis

Nastaveni ¢asu rozbéhu pro pohybové operace. Nastaveni je s rozlisenim 0.01s=1dig,
nastavuje se ¢as rozbéhu na max. rychlost. Datové okno nebo programovy kod muaze definovat
hodnotu na za¢atku programu. Pokud neni doba rozb&hu a dob&hu pfimo v pohybové instrukci
specifikovana, pak se pouZije nastaveni bezprostfedné pfedchazejici.

Max. rychlost —»: [ ACC(0) | =—

doba ;
nastavena rychlost irozb&hu

N(00)

>

Ta
ACC(k)=Nmax / N(j) x Ta

Pozn.1: Je-li nastavena hodnota mimo povoleny rozsah, pak je pouzita maximalni nastavitelna
hodnota 10.0s.

Pozn.2: Pokud neni €as rozb&h a dob&hu nastaven nejpozdé&ji v pohybové instrukci, pak
nastane pfi provadéni programu chyba provadéni E45.

e Priklad pouziti
<kédové okno>

entry

ACC(0)=100 100 dig=1s
U(00)=ACC(0)/10 ‘100/10dig=0.1s
ACC(1)=U(00)

ort 2 N(00) N(01) ACC(0) DEC(0) ‘najezd na VP
speed N(00) ACC(0) DEC(0) rozbéh 1s

wait 1.0

stop

mov P(00) N(00) ACC(1) DEC(0) rozbéh 0.1s
end

<datové okno>
P(00)=0I[pls], N(00)=3000[min'1], N(01)=1O[min'1], DEC(0)=0.1[s]
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rozsah A
nazev proménné numerické pﬁgg;i(t;gl jednotka velikost atributy
hodnoty
. bez e
Nastaveni ¢asu 0.01 . Cteni
rozbshu dle Fb-04 | 0-0010 10.00 0.00 sidig | Znamenka | zapis

* Popis

Tato instrukce dovoli naéist a zapsat ¢as rozbéhu specifikovany v parametru doba rozbéhu

(Fb-04). Datovy obsah je shodny jako u promé&nnych ACC(). Blize viz popis promé&nnych ACC().

Je-li v Fb-04 nastavena hodnota1.00s, pak je do promé&nné nactena hodnota 100.

Pozn.1: Je-li zapsana hodnota mimo numericky rozsah dojde k chybé provadéni E45.

* Priklad pouziti
<kodové okno>
entry
ACC(0)=ACCEL
mov
end

<datové okno>

P(00) N(00) ACC(0) DEC(0)

P(00)=0[pls], N(00)=3000[min™"], DEC(0)=0.1[s]

* Popis

» Priklad pouziti
Zadny

rozsah A0S

nazev promenné numerické pl,?gg;%ct:g' jednotka velikost atributy
hodnoty

neni k dispozici
Tento pfikaz neni k dispozici.

rozsah cey x

nazev proménné numerické pl,?g;:i(t:;' jednotka velikost atributy
hodnoty

neni k dispozici

* ¢+ Popis

Tento pfikaz neni k dispozici.

* Priklad pouziti
Zadny
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rozsah S
nazev proménné numerické pﬁgg;i?;' jednotka velikost atributy
hodnoty
x bez .
Nastaveni ¢asu 0.01 . cteni
dobéhu dle Fb-05 | 0-001t010.00 0.00 sidig | Z"AMeMk@ | zapis

* Popis

Tato instrukce dovoli nacist a zapsat ¢as dobéhu specifikovany v parametru doba dobéhu
(Fb-05). Datovy obsah je shodny jako u promé&nnych DEC(). BliZze viz popis proménnych DEC().
Je-li v Fb-05 nastavena hodnota1.00s, pak je do proménné nactena hodnota 100.

Pozn.1: Je-li zapsana hodnota mimo numericky rozsah dojde k chybé provadéni E45.

¢ Priklad pouziti
<koédové okno>

entry

DEC(0)=DECEL

mov P(00) N(00) ACC(0) DEC(0)
end

<datové okno>
P(00)=0I[pls], N(00)=3000[min'1], ACC(0)=0.1[s]

rozsan osatedni
nazev proménné numerické ph odnota jednotka velikost atributy
hodnoty

neni k dispozici

* Popis
Tento pfikaz neni k dispozici.

* Priklad pouziti
zadny
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rozsah Ly x
nazev promeénné numerické el jednotka velikost atributy
ERR(0) to hodnoty hodnota
ERRG) koéd chyby (d-11 Avisi
od chyby (d-11, zavisi na B 3 o
d-12) 01099 vzniklé chybs cteni

* Popis

tento pfikaz dovoluje pfelist kod posledni chyby, jehoZ numericka hodnota se zobrazi na
displeji (E**) operacniho panelu. Pfifazeni pfi¢iny chyby a kodu chyb najdete v sekci 9
uzivatelské pfirucky servopohonu. Nasleduje pfifazeni vyznamu ERR():

ERR(0): posledni uloZeny kéd chyby (d-11 na OP, znamend zobrazeni chyby E**-1)
ERR(1): pfedposledni kéd chyby(prvni ze zobrazeni d-12, znamena chybu E**-2)
ERR(2): dfivéjsi chyba (druha ze zobrazeni d-12, znamena chybu E**-3)

ERR(3

: dfivéjsi chyba (ifeti ze zobrazeni d-12, znamena chybu E**-4)

~— ~— ~— ~—

* Priklad pouziti
<kdédové okno>

entry
Yw=0
if ERR(0)=U(00) then MATCH  ‘EO1=jeli nadproud, pak Y(0)=1
if ERR(1)=U(00) then MATCH  ‘E01= jeli nadproud, pak Y(0)=1
if ERR(2)=U(00) then MATCH  ‘EO1= jeli nadproud, pak Y(0)=1
if ERR(3)=U(00) then MATCH  ‘E01= jeli nadproud, pak Y(0)=1
Y(0)=0 ‘EO1=neni-li nadproud, pak Y(0)=0
goto SKIP

MATCH: Y(0)=1

SKIP:  Y(1)=1
end

<datové okno>
U(00)=1 ‘1=E01 chyba nadproud
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rozsah S
nazev proménné numerické pﬁgg;i?;' jednotka velikost atributy
hodnoty
-15
vychozi poloha 2% a3 2% 0 2 dig awse | teni

¢ Popis
Tento pfikaz je schopen nacist druhou vychozi polohu nastavenou pfikazem "hpset". Jedna
otacka znamena 32768dig polohovych jednotek. Nésledujici diagram ozfejmuje vztah mezi
druhou vychozi polohou a prvni vychozi polohou po zapnuti napjeni.

druha vychozi

poloha
vychozi poloha HPOS= POS= POS=
POS=0 10000 10000 20000 poloha
) O ) >
N A4 ld
mov P(00)
(P(00)=10000)
pfed instrukci
hpset (po zapnuti mov P(00)
sits) hpset (P(00)=10000)
po instrukci
hpset
* Priklad pouziti
<kddové okno>
entry
mov P(00) N(00) ACC(0) DEC(0)
hpset
mov P(00) N(00) ACC(0) DEC(0)
P(01)=HPOS+P(00) vypocte vzdalenost od prvni VP do P(00) a viozi do ‘P(01).

end

<datové okno>

P(00)=10000[pls], N(00)=3000[min""], ACC(0)=0.1[s], DEC(0)=0.1[s]
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rozsah A
nazev proménné numerické pﬁgg;i?;' jednotka velikost atributy
hodnoty
hodnota proudu 1/50 1w bez o
(d-02) 0to 32768 0 %/dig | znaménka cteni

* Popis

Tento pfikaz umozni precist okamzitou hodnotu proudu motoru (zobrazeni d-02) v provozu.
Hodnota je nacétena v 1%=50dig, bez znaménka (absolutni hodnota).

* Priklad pouziti
<kédové okno>
entry
speed N(00) ACC(0) DEC(0)
MAIN: ifs IFB > U(00)
then
Y(0)=1 je-li okamzita hodnota proudu vétsi nez U(00), je vystup Y(0) ON.
else
Y(0)=0 je-li okamzita hodnota proudu mensi nez U(00), je vystup Y(0) OFF.
end if
goto MAIN
end

<datové okno>
U(00)=100*50[100%)], N(OO)=3000[min'1], ACC(0)=0.1[s], DEC(0)=0.1[s]
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rozsah S
nazev proménné numerické pﬁgg;i?;' jednotka velikost atributy
hodnoty
ukoné&eni polohovani 0,1 - - 0,1 Gteni

¢ Popis

Tento pfikaz ndm dovoli posoudit zda polovani bylo ukon&eno. Instrukce INP je pouze

nabyva hodnot 0 a 1.

éteni" a

INP=0: probiha-li polohovani, nebo jina operace nez polohovani jako "sped" nebo "trq".

1: polohovani ukonceno (je-li odchylka polohy mensi nez dovolena hodnota

nastavena v parametru Fb-23).
VySe uvedena instrukce nam umozni ziskat informaci o tom, zda bylo polohovani ukonceno, pfi

soubé&zném provadeéni instrukci "mov".

* Priklad pouziti
<kdédové okno>
entry

MAIN:  mov P(00) N(00) ACC(0) DEC(0) ;&

Y(00)=0
U(00)=0
BLINK:  inc U(00)

if U(00)<100 then NOBLINK

U(00)=not Y(00)
Y(00)=U(00)
U(00)=0

NOBLINK: if INP=0 then BLINK
stop
Y(00)=0

hp N(01) ACC(0) DEC(0)

goto MAIN
end

<datové okno>

paralelni provadéni

Inkrementace

bylo jiz provedeno 100 prichodd ?
kdyz ano, zmén stav vystupu Y(00)

vynuluj proménnou U(00) a pokracuj

zjiténi ukonceni polohovani

P(00)=327800[pls], N(00)=100[min""], N(01)=3000[min"]

ACC(0)=0.1[s], DEC(0)=0.1[s]
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rozsah A
nazev proménné numerické pﬁgg;i?;' jednotka velikost atributy
hodnoty
Oci(\?éruzﬁor:r?gr:]tﬁta -32768 to 0 1/50 1w se cteni
E’ 3.03) 32767 %/dig | znaménkem

* Popis

Tento pfikaz je schopen nacist okamzitou hodnotu povelu momentu (zobrazeni d-03 na OP) v
provozu. Hodnota je v 1%=50dig a kladné znaménko znaci smér vpred.

* Priklad pouziti
<kdédové okno>
entry
speed N(00) ACC(0) DEC(0)
MAIN: ifs IRF > U(00)
then
Y(0)=1 Jeli okamzity povel momentu vétsi nez U(00), pak vystup Y(0) je ON.
else
Y(0)=0 Je-li okamzity povel momentu mensi nez U(00), pak vystup Y(0) je OFF.
end if
goto MAIN
end

<datové okno>
U(00)=100*50[100%], N(00)=3000[min'1], ACC(0)=0.1[s], DEC(0)=0.1[s]
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rozsah Yy w
nazev proménné numerické pﬁgg;i?;' jednotka velikost atributy
hodnoty
1az128 x e
setrvaény moment moment Fd-00 0.01 kgm? Cteni,
(Fd-00) setrvacnosti nastavena x 10™"/dig’ - .
motoru hodnota zapis

* Popis

Tento pfikaz je schopen Cist a zapisovat hodnotu setrvaéného momentu soustavy (parametr Fd-
00). Setrvatny moment soustavy predstavuje soucet setrvaného momentu vlastniho motoru a
setrvaného momentu pohanéného zafizeni. Rozsah mozného nastaveni je ndsobkem
setrvaCného motoru (1 az 128x). Zapsanim numerické hodnoty setrvaéného momentu touto
instrukci je okamzité aktivni a je zapsano do parametru Fd-00. Posledni zapsana hodnota bude
aktivni i pfi dalSim zapnuti sité.

| drasticka zména setrvacného momentu, ke které dochazi napf. pfi sepnuti spojky na zatézi,
Ize pomoci této funkce velmi dobfe zregulovat. Pfiklady pouZiti jsou uvedeny nize.

Pozn.1: Pfikaz zména setrvacného momentu maze mit prodlevu 10 az 100ms (nez se nova
hodnota uplatni v regulaci).

Pozn.2: P¥i pfepisu hodnoty J je servo ve stavu zastaveno a zablokovano (servo lock stop
state). Zesileni vnitfni regulace se pfi provedeni instrukce zapisu zmény setrvaného
momentu skokové zméni. Pokud pouzijete pfikaz pfepisu hodnoty J pfi béhu motoru,
muze dojit k poSkozeni nebo zniceni stroje vlivem "Soku pfi pfepisu” a pod.

Pozn.3: ZapiSete-li hodnotu mimo dovoleny rozsah, mize dojit k chybé provadéni E45. Zmény
je mozZné provadét pouze v dovoleném rozsahu.

¢ Priklad pouziti

Pfiklad aplikace, kdy dochazi k pfipnuti zatéZe spojkou a dochazi k drastické zméné
setrvaného momentu

<kédové okno>

entry
MAIN: J=100
Y(00)=0 rozepnuti spojky svorkou Y(00)
wait 0.15 rozpinaci ¢as spojky a prodleva za kterou se projevi
zména

momentu J (150ms)
mov P(00) N(00) ACC(0) DEC(0)

J=300
Y(00)=1 sepnuti spojky svorkou Y(00)
wait 0.15 spinaci ¢as spojky a prodleva za kterou se projevi zména

momentu J (150ms)
mov P(01) N(00) ACC(0) DEC(0)
goto MAIN
end

<datové okno>
P(00)=3276800[pls], P(00)=0I[pls], N(OO)=3OOO[min'1], ACC(0)=0.1[s], DEC(0)=0.1[s]
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rozsah A
nazev proménné numerické pﬁgg;i?;' jednotka velikost atributy
hodnoty
Mezni frekvence Steni
regulace rychlosti 1 to 5000 300 0.1 Hz/dig - 24 is’
(Fd-01) p

* Popis

Tento pfikaz umoznuje nacteni a zapis parametru mezni frekvence regulace rychlosti Fd-01, za
predpokladu ze 1dig=0.1Hz. Zapsani Ciselné hodnoty mezni frekvence timto pfikazem je
okamzité aktivni a ulozi se téz v parametru Fd-01. Posledni zapsana hodnota bude uchovana i
pro opétovné zapnuti sité.

| drasticka zména setrvaéného momentu, ke které dochazi napt. pfi sepnuti spojky na zatézi,
Ize pomoci této funkce velmi dobfe zregulovat. PFiklady pouziti jsou uvedeny nize.

Pozn.1: Pfikaz zména setrvaéného momentu maze mit prodlevu 10 az 100ms (nez se nova
hodnota uplatni v regulaci).

Pozn.2: P¥i pfepisu hodnoty KFC je servo ve stavu zastaveno a zablokovano (servo lock stop
state). Zesileni vnitfni regulace se pfi provedeni instrukce zapisu zmény KFC skokové
zméni. Pokud pouzijete pfikaz prepisu hodnoty KFC pfi béhu motoru, mize dojit k
poskozeni nebo znieni stroje vlivem "Soku pfi pfepisu” a pod.

Pozn.3: Zapisete-li hodnotu mimo dovoleny rozsah, maze dojit k chybé provadéni E45. Zmény
je mozné provadét pouze v dovoleném rozsahu.

* Priklad uziti
Priklad aplikace drastické zmény zatéze na hfideli a tuhosti mechanismu sepnutim spojky.

<kdédové okno>

entry
MAIN: J=100

KFC=300 odezva regulace rychlosti30Hz

Y(00)=0 sepnuti spojky vystupem Y(00)

wait 0.15 spinaci ¢as spojky a prodleva, za kterou se projevi zména
(150ms)

mov P(00) N(00) ACC(0) DEC(0)

J=300

KFC=100 odezva regulace rychlosti 10Hz

Y(00)=1 sepnuti spojky vystupem Y(00)

wait 0.15 spinaci ¢as spojky a prodleva, za kterou se projevi zména
(150ms)

mov P(01) N(00) ACC(0) DEC(0)

goto MAIN

end

<datové okno>
P(00)=3276800[pls], P(00)=0[pls], N(00)=3000[min'1], ACC(0)=0.1[s], DEC(0)=0.1[s]
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rozsah S
nazev proménné numerické pﬁgg;i?;' jednotka velikost atributy
hodnoty
mezni frekvence Steni
regulace polohy 1 to 9999 500 0.1 Hz/dig - 28DIS
(Fd-09) P

* Popis
Tento pfikaz umoznuje nacteni a zapis parametru mezni frekvence regulace polohy Fd-09, za

prfedpokladu

Ze 1dig=0.1Hz. Zapsani Ciselné hodnoty mezni frekvence timto pfikazem je

okamzité aktivni a ulozi se téz v parametru Fd-09. Posledni zapsana hodnota bude uchovana i
pro opétovné zapnuti sité.

| drastické zmény tuhosti zatéZe, ke kterym dochazi napf. pfi sepnuti spojky na zatézi, Ize
pomoci této funkce velmi dobfe zregulovat. Pfiklady pouziti jsou uvedeny nize.

Pozn.1: Pfikaz zména setrvaéného momentu maze mit prodlevu 10 az 100ms (nezZ se nova

hod

nota uplatni v regulaci).

Pozn.2: P¥i pfepisu hodnoty KP je servo ve stavu zastaveno a zablokovano (servo lock stop
state). Zesileni vnitfni regulace se pfi provedeni instrukce zapisu zmény KP skokové
zméni. Pokud pouzijete pfikaz prepisu hodnoty KP pfi béhu motoru, maze dojit k
poskozeni nebo znieni stroje vlivem "Soku pfi pfepisu" a pod.

Pozn.3: Zap

iSete-li hodnotu mimo dovoleny rozsah, mize dojit k chybé provadéni E45. Zmény

je mozné provadét pouze v dovoleném rozsahu.

* Priklad pouziti
Priklad aplikace drastické zmény zatéze na hfideli a tuhosti mechanismu sepnutim spojky.

<kdédové okno>

MAIN:

entry

J=100

KFC=300 zesileni polohové regulace 30Hz

U(00)=KFC*10

KP=U(00)/6 Hodnotu nastavte na 1/6 velikost odezvy regulace rychlosti

Y(00)=0 sepnuti spojky vystupem Y(00)

wait 0.15 spinaci Cas spojky a prodleva, za kterou se projevi zména
(150ms)

mov P(00) N(00) ACC(0) DEC(0)

J=300

KFC=100 odezva regulace polohy 10Hz

U(00)=KFC*10

KP=U(00)/6 Hodnotu nastavte na 1/6 velikost odezvy regulace rychlosti

Y(00)=1 sepnuti spojky vystupem Y(00)

wait 0.15 spinaci ¢as spojky a prodleva, za kterou se projevi zména
(150ms)

mov P(01) N(00) ACC(0) DEC(0)

goto MAIN

end

<datové okno>
P(00)=3276800[pls], P(00)=0][pls], N(00)=3000[min'1], ACC(0)=0.1[s], DEC(0)=0.1[s]

6-80



Kapitola 6 popis instrukci

rozsah A
nazev proménné numerické eI jednotka velikost atributy
hodnota
hodnoty
zesileni smycky teni
polohové regulace 0to 100 0 0.01/dig - 23Dis
(Fd-10) P

* Popis

Tento pfikaz umoznuje nacteni a zapis parametru zesileni smyc¢ky polohové regulace Fd-10, za
predpokladu ze 1dig=0.1Hz. Zapsani Ciselné hodnoty mezni frekvence timto pfikazem je
okamzité aktivni a ulozi se téz v parametru Fd-10. Posledni zapsana hodnota bude uchovana i
pro opétovné zapnuti sité.

| drastické zmény tuhosti zatéZe, ke kterym dochazi napf. pfi sepnuti spojky na zatézi, Ize
pomoci této funkce velmi dobfe zregulovat. Priklady pouziti jsou uvedeny nize.

Pozn.1: Pfikaz zména setrvaéného momentu maze mit prodlevu 10 az 100ms (nez se nova
hodnota uplatni v regulaci).

Pozn.2: P¥i pfepisu hodnoty KPF je servo ve stavu zastaveno a zablokovano (servo lock stop
state). Zesileni vnitfni regulace se pfi provedeni instrukce zapisu zmény KPF skokové
zmeéni. Pokud pouzijete pfikaz prepisu hodnoty KPF pfi béhu motoru, mize dojit k
poskozeni nebo znieni stroje vlivem "Soku pfi pfepisu” a pod.

Pozn.3: ZapiSete-li hodnotu mimo dovoleny rozsah, maze dojit k chybé provadéni E45. Zmény
je mozné provadét pouze v dovoleném rozsahu.

* Priklad pouziti
Priklad aplikace drastické zmény zatéZe na hfideli a tuhosti mechanismu sepnutim spojky.

<kédové okno>

entry
MAIN: J=100

KFC=300 nastaveni mezni frekvence regulace rychlosti 30Hz

U(00)=KFC*10

KP=U(00)/6 nastaveni mezni frekvence regulace polohy jako 1/6 mezni
frekvence regulace rychlosti

KPF=90 nastaveni zesileni Fd-10=0.9 (Uprava charakteristiky
smérem k rychlejSi odezve)

Y(00)=0 sepnuti spojky svorkou Y(00)

wait 0.15 spinaci ¢as spojky a prodleva, za kterou se projevi zména
(150ms)

mov P(00) N(00) ACC(0) DEC(0)

J=300

KFC=100 nastaveni mezni frekvence regulace rychlosti 10Hz

U(00)=KFC*10

KP=U(00)/6 nastaveni mezni frekvence regulace polohy jako 1/6 mezni
frekvence regulace rychlosti

KPF=0 nastaveno Fd-10=0.0

Y(00)=1 sepnuti spojky svorkou Y(00)

wait 0.15 spinaci ¢as spojky a prodleva, za kterou se projevi zména
(150ms)

mov P(01) N(00) ACC(0) DEC(0)

goto MAIN

end

<datové okno>
P(00)=3276800[pls], P(00)=0][pls], N(00)=3000[min'1], ACC(0)=0.1[s], DEC(0)=0.1[s]
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Kapitola 6 popis instrukci

rozsah S
nazev proménné numerické pﬁgg;i?;' jednotka velikost atributy
hodnoty
integracni slozka Steni
regulace rychlosti 1 to 30000 10000 0.01 %/dig - 28DIS
(Fd-03) P

* Popis

Tento pfikaz umoZzhuje nacteni a zapis parametru zesileni integracni sloZky regulace rychlosti
Fd-03, za pfedpokladu ze 1dig=0.01%. Zapsani Ciselné hodnoty mezni frekvence timto
pfikazem je okamzité aktivni a uloZi se téZ v parametru Fd-03. Nastavujete-li hodnotu momentu

setrvacnosti
hodnota bud

a odezvy rychlosti regulace, nastavte hodnotu asi 100%. Posledni zapsana
e uchovana i pro opétovné zapnuti sité.

| drastické zmény tuhosti zatéZe, ke kterym dochazi napf. pfi sepnuti spojky na zatézi, Ize

pomoci této

funkce velmi dobre zregulovat. Pfiklady pouziti jsou uvedeny nize.

Pozn.1: Pfikaz zména setrvaéného momentu maze mit prodlevu 10 az 100ms (nezZ se nova

hod

nota uplatni v regulaci).

Pozn.2: P¥i pfepisu hodnoty KSI je servo ve stavu zastaveno a zablokovano (servo lock stop
state). Zesileni vnitfni regulace se pfi provedeni instrukce zapisu zmény KSI skokové
zméni. Pokud pouzijete pfikaz prepisu hodnoty KSI pfi béhu motoru, maze dojit k
poskozeni nebo znieni stroje vlivem "Soku pfi pfepisu" a pod.

Pozn.3: Zap

iSete-li hodnotu mimo dovoleny rozsah, mize dojit k chybé provadéni E45. Zmény

je mozné provadét pouze v dovoleném rozsahu.

* Priklad pouziti
Priklad aplikace drastické zmény zatéze na hfideli a tuhosti mechanismu sepnutim spojky.

<kédové okno>

MAIN:

entry

J=100

KSI=10000

Y(00)=0 sepnuti spojky vystupem Y(00)

wait 0.15 spinaci ¢as spojky a prodleva, za kterou se projevi zména
(150ms)

mov P(00) N(00) ACC(0) DEC(0)

KSI1=8000 sniZeni velikosti

Y(00)=1 sepnuti spojky svorkou Y(00)

wait 0.15 spinaci ¢as spojky a prodleva, za kterou se projevi zména
(150ms)

mov P(01) N(00) ACC(0) DEC(0)

goto MAIN

end

<datové okno>
P(00)=3276800[pls], P(00)=0][pls], N(00)=3000[min'1], ACC(0)=0.1[s], DEC(0)=0.1[s]
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Kapitola 6 popis instrukci

rozsah A
nazev proménné numerické pﬁgg;i?;' jednotka velikost atributy
hodnoty
proporcionalni &teni
slozka regulace 1 to 30000 10000 0.01 %/dig - 28DIS
(Fd-02) P

* Popis

Tento pfikaz umoZiuje nacteni a zapis parametru zesileni integraéni sloZky regulace rychlosti
Fd-02, za predpokladu ze 1dig=0.01%. Zapsani Ciselné hodnoty mezni frekvence timto
pfikazem je okamzité aktivni a uloZi se téZ v parametru Fd-02. Nastavujete-li hodnotu momentu
setrvacnosti a odezvy rychlosti regulace, nastavte hodnotu asi 100%. Posledni zapsana
hodnota bude uchovana i pro opétovné zapnuti sité.

| drastické zmény tuhosti zatéZe, ke kterym dochazi napf. pfi sepnuti spojky na zatézi, Ize
pomaoci této funkce velmi dobfe zregulovat. Pfiklady pouziti jsou uvedeny nize.

Pozn.1: Pfikaz zména setrvaéného momentu maze mit prodlevu 10 az 100ms (nez se nova
hodnota uplatni v regulaci).

Pozn.2: P¥i pfepisu hodnoty KSP je servo ve stavu zastaveno a zablokovano (servo lock stop
state). Zesileni vnitfni regulace se pfi provedeni instrukce zapisu zmény KSP skokové
zméni. Pokud pouzijete pfikaz prepisu hodnoty KSP pfi béhu motoru, mize dojit k
poskozeni nebo znieni stroje vlivem "Soku pfi pfepisu” a pod.

Pozn.3: Zapisete-li hodnotu mimo dovoleny rozsah, maze dojit k chybé provadéni E45. Zmény
je mozné provadét pouze v dovoleném rozsahu.

* Priklad pouziti
Priklad aplikace drastické zmény zatéze na hfideli a tuhosti mechanismu sepnutim spojky.

<kdédové okno>

entry
MAIN: J=100

KSP=10000

Y(00)=0 sepnuti spojky vystupem Y(00)

wait 0.15 spinaci ¢as spojky a prodleva, za kterou se projevi zména
(150ms)

mov P(00) N(00) ACC(0) DEC(0)

KSP=8000 odezva je opozdéna

Y(00)=1 sepnuti spojky svorkou Y(00)

wait 0.15 spinaci ¢as spojky a prodleva, za kterou se projevi zména
(150ms)

mov P(01) N(00) ACC(0) DEC(0)

goto MAIN

end

<datové okno>
P(00)=3276800[pls],P(00)=0[pls], N(00)=3000[min'1], ACC(0)=0.1[s], DEC(0)=0.1[s]
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Kapitola 6 popis instrukci

rozsah S
nazev proménné numerické pﬁgg;i?;' jednotka velikost atributy
hodnoty
rezim regulace 0az2 2 - - cteni

¢ Popis
Tento pfikaz umoznuje pfecteni rezimu regulace servopohonu. Odezva je nasledujici:
rezim:0: pfipad regulace momentu (provadéni instrukci trq a tchg)
1: regulace rychlosti (provadéni instrukci speed a nchg)
2: regulace polohy (provadéni jinych instrukci nez vySe uvedené)

* Priklad pouziti
VySe uvedenou instrukci Ize sledovat rezim regulace, ve kterém se pohon nachazi:

<kdédové okno>

entry

MAIN: wait X(11)=1
speed N(00) ACC(0) DEC(0) rezim rychlostni regulace
Yw=MODE
wait X(11)=0
stop
mov P(00) N(00) ACC(0) DEC(0);& reZim polohové regulace
Yw=MODE
wait INP=1
wait X(11)=1
trg T(00) N(01) N(02) rezim momentové regulace
Yw=MODE
wait X(11)=0
stop
goto MAIN
end

<datové okno>

P(00)=3276800[pls], P(00)=0[pls], N(00)=3000[min""], T(00)=5[%]
N(01)=100[min""], N(02)=100[min""], ACC(0)=0.1[s], DEC(0)=0.1[s]
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Kapitola 6 popis instrukci

rozsah A
nazev proménné numerické el jednotka velikost atributy
N(00) to N(15) hodnoty hodnota
N(U(00)) to N(U(15))
Proménné 0 az £max. 0 - 1w se éteni
. ; min . g
povelu rychlosti rychlosti znaménkem zapis

* Popis

Tento pfikaz se uziva k zadani hodnoty rychlosti v pohybové operaci jako ,mov“ nebo
~speed” ev. ,speed limit“ za pfedpokladu, ze 1dig=1min'1. Smér vpred specifikovany
v parametru FA-14 je kladny, smér vzad je zaporny. Smér pohybu vpfed nebo vzad v8ak zavisi i
na pohybovém povelu a znaménko mze byt nevyznamné. BliZe prostudujte pokyny pro
pohybové instrukce.

N(i): PFima specifikace proménné povelu rychlosti. maze byt od 0 do 15.

N(U(j)): Nepfima N() specifikace hodnotou U(j). Zna&i N(11) pokud je U(j) = 11.

Pozn.1: Rozsah &iselné hodnoty, ktery Ize zapsat je az do 2w se znaménkem. Pokud
proménna povelu rychlosti pfesahne max. rychlost specifikovanou pro pohybovou
instrukci, pak je pohyb provadén dle nastaveného omezeni rychlosti.

Pozn.2: Pokud je v pohybové instrukci jako ,mov* nastavena rychlost N()=0 dojde k chybé&
provadéni E45. Je nezbytné, aby povel rychlosti v dobé provadéni pohybové instrukce
byl nenulovy.

* Priklad pouziti 1

Nasledujici pfiklad zvySovani rychlosti po 1000min™

<kédové okno>
entry
for U(00) 0 3 1
mov P(00) N(00) ACC(0) DEC(0)
P(00)=P(00)+U(00)
N(00)=N(00)+U(01) ‘zvySeni povelu rychlosti
next
end

<datové okno>
P(00)=327680[pls], U(00)=327680[pls], U(01):1000[min'1] ,
N(OO)=1000[min'1], ACC(0)=0.1[s], DEC(0)=0.1[s]

* Priklad pouziti 2
Dalsi pfiklad ukazuje moznost zvySovani povelu rychlosti nepfimo.
<kédové okno>
entry
for U(00) 0 2 1
mov P(00) N(U(00)) ACC(0) DEC(0)
hp N(U(00)) ACC(0) DEC(0)
next
end

<datové okno>

P(00)=327680[pls], , ACC(0)=0.1[s], DEC(0)=0.1[s]
N(00)=1000[min""], N(01)=2000[min"'], N(02)=3000[min™"]
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Kapitola 6 popis instrukci

rozsah S
nazev proménné numerické pﬁgg;i?;' jednotka velikost atributy
hodnoty
okamyzity stav 0 to £32768 0 min’’ 1w se cten
rychlosti znaménkem

¢ Popis

Tento pfikaz Vam umozni zjistit okamzity stav skute&né rychlosti. Jednotka rychlosti je
1dig=1 min™". Smér vpred specifikovany v parametru FA-14 je kladny, smér vzad je zaporny

¢ Priklad pouziti
Pfikazem NFB je bozné identifikovat Spatné nastaveni rychlosti.

<kodoveé okno>
entry
Y(00)=0
mov P(00) N(00) ACC(0) DEC(0);&

MAIN: ifs NFB>U(00)

then
Y(00)=1 rychlost dosazena
else
Y(00)=0 rychlost nedosazena
end if
if INP=0 then MAIN test ukon&eni polohovani
hp N(00) ACC(0) DEC(0)
end

<datové okno>

P(00)=3276800[pls], U(00)=1000[min""], N(00)=3000[min™"],
ACC(0)=1[s], DEC(0)=1[s]
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Kapitola 6 popis instrukci

rozsah A
nazev proménné numerické pﬁgg;i?;' jednotka velikost atributy
hodnoty
proménné omezeni T
rychlosti (Fb-21, Fb- | 0to 32768 | max. rychlost min”' 1W,Si cteni
22) Znamenkem Zapis
* Popis
Tento pfikaz umoznuje nastaveni hodnoty omezeni rychlosti (se znaménkem, za pfedpokladu
Ze 1dig=1min™).

NLM: spole¢né nastaveni omezeni rychlosti pro oba sméry ota€eni (zapisuje se do
parametra Fb-21 a Fb-22)

NLM(0): oddélené nastaveni omezeni rychlosti ve sméru ,vpfed® (zapisuje se do
parametru Fb-21)

NLM(1): oddélené nastaveni omezeni rychlosti ve sméru ,vzad® (zapisuje se do parametru
Fb-22)

Jsou-li k nastaveni omezeni rychlosti pouzity vySe uvedené instrukce (NLM, NLM(0) a NLM(1)),
pak se parametry Fb-21, Fb-22 pFepisuji. Rychlostni omezeni jsou aktivni v cyklu nasledujicim
po jejich nastaveni. Omezeni rychlosti se projevi ihned bez ohledu na aktualni stav
provadéného pohybu (rozbéh / dobéh, setrvala rychlost). Hodnota zapsana instrukcemi NLM,
NLM(0) a NLM(1) jsou brany jako absolutni hodnoty a jsou ulozeny do parametrii Fb-21 a Fb-22
(NLM a NLM(0) jako kladna hodnota NLM(1) jako zaporna hodnota). Znaménko hodnoty
zapsané instrukci neni tedy podstatné.

Pozn.1: Pokud provedete instrukce nastaveni omezeni rychlost v priibéhu pohybovych instrukci
jako ,speed” a ,mov*, projevi se tyto okamzité a maze dojit k chybé rychlosti (E84),
chybé polohy (E83) nebo chybé prekroceni rychlosti (E85) ev. i jiné.

* Priklad pouziti
PFiklad pouZiti omezeni rychlosti je uveden nizZe

<kodové okno>

entry
MAIN: U(00)=XA(0)

U(00)=U(00)*N(01)
N(00)=U(00)/10000
NLM=N(00)
speed N(01) ACC(0) DEC(0)
goto MAIN
end

<datové okno>
N(OO)=3OOO[min'1], N(01)=3000[min'1], ACC(0)=0[s], DEC(0)=0[s]
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Kapitola 6 popis instrukci

rozsah S
nazev proménné numerické pﬁgg;i?;' jednotka velikost atributy
hodnoty
okamzity stav 0 to £32768 0 min”? wse cten
povelu rychlosti znaménkem

¢ Popis
Tento pfikaz Vam umozni zjistit okamzity stav povelu rychlosti. Jednotka rychlosti je

1dig=1min"’

. Smér vpfed specifikovany v parametru FA-14 je kladny, smér vzad je zaporny Lze

precist povel rychlosti zadany v pohybové instrukci ,speed” nebo ,mov*.

« Priklad uziti

Nasledujici pfiklad znazorfiuje asovani uvolnéni brzdy dle stavu povelu rychlosti.

<kédové okno>

MAIN:

entry

Y(00)=0

mov P(00) N(00) ACC(0) DEC(0);&

ifs NRF>U(00)

then

Y(00)=1 ‘uvolni brzdu
else

Y(00)=0 ‘sepnu brzdu
end if

if INP=0 then MAIN ‘test ukonéeni polohovani
hp N(00) ACC(0) DEC(0)

end

<datové okno>
P(00)=3276800[pls], U(00)=1000[min'1], N(00)=3000[min'1],
ACC(0)=1[s], DEC(0)=1[s]

6-88



Kapitola 6 popis instrukci

rozsah A
nazev proménné numerické pﬁ ccziatect:nl jednotka velikost atributy
P(00) to P(99) hodnoty odnota
P(U(00 to P(U(15)) 5
Proménné povelu 2% 40 2% 0 2 2w se Cteni
polohy pls/ot. znaménkem zapis

* Popis

Tento pfikaz nastavuje povel polohy stejné jako instrukce "mov". Jednotkou je 1/32768 dig/rev.
Smér vpfed specifikovany v parametru FA-14 je kladny, smér vzad je zaporny. Pokud nastavite
hodnotu mimo interval CO0000000 az 40000000 (hexadec.) a je zvoleno abs. &idlo polohy (FA-
80=Abs) a provadite instrukci "mov" dojde k pfete€eni a chybé provadéni E45. Polatelni
hodnota je nastavena v kédovém okné.
P(i):  Pfima specifikace proménné polohy. Mize byt i =0 az 99.
P(U(j)): Nepfima specifikace proménné P() pomoci U(j). Napf. pokud je U(j)=11, pak je
zvoleno P(11).
Pokud neni U(j)v intervalu 0 az 99 nebo neni specifikovano dojde k chybé
provadéni E45.

Pozn.1: Chyba provadéni nastane i v pfipadé prete€eni pfi provadéni operace.

* Priklad pouziti 1
Example of forward constant measure feed

<kédové okno>

entry

MAIN: U(01)=U(00)
if P(00)<=0 then SKIP ‘Reverse constant measure feed case “<=" — “>”
U(01)=U(15)-P(00)
U(01)=U(01)-U(00)
ifs U(01)>0 ‘Reverse constant measure feed case “>” — “<”
then
U(01)=U(00)
else
P(00)=U(14)+U(00)
P(00)=P(00)-2 “Reverse constant measure feed case” “-2” — “+2”
U(01)=U(01)*-1
end if

SKIP:  P(00)=P(00)+U(01)
mov P(00) N(00) ACC(0) DEC(0)
goto MAIN
end

<datové okno>
P(00)=3276800[pls], N(00)=3000[min'1], ACC(0)=1[s], DEC(0)=1[s]
U(15)=7FFFFFFF{pls}, U(14)=80000001{pls}
U(00)=65536[pls] Feed quantity
< Reverse constant measure feed case >
U(14)=7FFFFFFF[pls], U(15)=80000001[pls]
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Kapitola 6 popis instrukci

* Priklad pouziti 2
Nepfima specifikace polohy a provedeni polohové operace.

<kédové okno>

entry
MAIN: wait X(11)=1 ‘Cekej dokud X(11)=ON
U(00)=Xw ‘pfifad data z X()
U(00)=U(00) and 63 ‘uspofadej data X() od 0 do 63
mov P(U(00)) N(00) ACC(0) DEC(0) ‘operace najezdu na polohu P(U00))
wait X(11)=0 ‘Cekej dokud X(11)=0OFF
goto MAIN
end

<datové okno>
N(00)=3000[min""], ACC(0)=1[s], DEC(0)=1[s]
P(00) az P(63)= nutné nadefinovat pfedem
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Kapitola 6 popis instrukci

rozsah A
nazev proménné numerické eI jednotka velikost atributy
hodnota
hodnoty
¢teni
posun povelu polohy -128 to 128 0 pls - Zapis

* popis

Tento pfikaz Ize uplatnit, pokud je vyZzadovano pouZziti posunu polohy v instrukci "sync" (pfiteni
uréeného poctu pulst kazdych 140us. Posun povelu polohy se vyuziva pfi nastavovani fazové

vpred.

* Priklad pouziti
dostaveni faze pfi fizeni synchronizace

<kédové okno>

entry

U(00)=100 ‘hrubé nastaveni
u(01)=10 ‘lemné nastaveni

sync 2 ‘instrukce synchronizace

MAIN: U(15)=Xw
U(15)=U(15)and 7
select case U(15) X(02) X(01) X(00)
case 1 0 0 1 hrubé nastaveni vpred (FWD)
PBIAS=U(00)
case 2 0 1 0 hrubé nastaveni vzad (REV)
PBIAS=-1*U(00)
case 5 1 0 1 jemné doladéni vpred (FWD)
PBIAS=U(01)
case 6 1 1 0 jemné doladéni vzad (REV)
PBIAS=-1*U(01)
case else * ostatni Zadné nastaveni
PBIAS=0
end select
goto MAIN
end
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Kapitola 6 popis instrukci

rozsah S
nazev proménné numerické pﬁgg;i?;' jednotka velikost atributy
hodnoty
Filtr povelu polohy 1w bez Gteni
(Fd-36) 0 o 60000 0 ms znaménka |  zapis

¢ Popis

Tento pfikaz se pouziva k nastaveni asoveého primarniho filtru povelu polohy v polohové
regulaci. Jednotkou nastaveni je 1dig=1ms. Nastaveni hodnoty filtru timto pfikazem je aktivni
ihned a je také zapsano do parametru Fd-36. Posledni zapsana hodnota bude uchovana i pro
opétovné zapnuti sité. Je-li zadana hodnota 0 je filtr vyfazen.

Pozn.1: Pfikaz mGze mit prodlevu 10 az 100ms (nez se nova hodnota uplatni v regulaci).

Pozn.2: P¥i pfepisu hodnoty PFILT je servo ve stavu zastaveno a zablokovano (servo lock stop
state). Zesileni vnitfni regulace se pfi provedeni instrukce zapisu zmény PFILT
skokové zmeéni. Pokud pouzijete pfikaz pfepisu hodnoty PFILT pfi b&éhu motoru, muze
dojit k poSkozeni nebo zni€eni stroje vlivem "Soku pfi pfepisu" a pod.

Pozn.3: ZapiSete-li hodnotu mimo dovoleny rozsah, muze dojit k chybé provadéni E45. Zmény
je mozné provadét pouze v dovoleném rozsahu.

* Priklad pouziti

<kodové okno>
entry
PFILT=10 ‘nastav 10ms
mov P(00) N(00) ACC(0) DEC(0)
end

<datové okno>
P(00)=3276800[pls],, N(00)=3000[min'1], ACC(0)=1[s], DEC(0)=1]s]
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Kapitola 6 popis instrukci

rozsah A
nazev proménné numerické pﬁgg;i?;' jednotka velikost atributy
hodnoty
aktulni poloha 2% 15 9% 0 2'° 2w se &teni
(d-08) pls/ot. znaménkem zapis

* Popis

Timto pfikazem Ize &ist a zapisovat aktualni polohu (d-08). Jednotkou nastaveni je 1dig=2'150t.
Smér vpfed specifikovany v parametru FA-14 je kladny, smér vzad je zaporny. Je-li zvolen v
parametru FA-80) typ Cidla inC (inkrementalni), nedojde ani pfi hodnotach 7FFFFFFF nebo
80000000 (hexadec.) k prete€eni (Cita pracuje dale ve smyc&ce), coz ma za nasledek pfesun
vychozi polohy. Tato vychozi poloha bude platna i pfi dalSim zapnuti sité.

Pozn.1: Dojde-li pfi provadéni k prete€eni (pouze u abs. €idla) zobrazi se chyba (E45).
Pozn.2: Okamzita poloha se pfikazem POS piepiSe i v pfipadé kdy je v parametru FA-80
zvoleno absolutni idlo polohy (AbS)

* Priklad pouziti 1
Signal dosazeni urcité polohy

<kédové okno>
entry
mov  P(00) N(00) ACC(0) DEC(0);&

MAIN: ifs POS>U(00) na adrese MAIN se porovna aktualni poloha (POS) s
Then hodnotou v U(00) a je-li vétsi pak je aktivovan vystup
Y(00)=1 Y(00) =1.
else
Y(00)=0
end if
if INP=0 then MAIN
end

<datové okno>

P(00)=3276800[pls], N(00)=3000[min™'], ACC(0)=1[s], DEC(0)=1s]
U(00)=3276800/2[pls]
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Kapitola 6 popis instrukci

rozsah S
nazev proménné numerické pﬁgg;i?;' jednotka velikost atributy
hodnoty
nastaveni hloubky Gteni
S-kfivky (Fb-30) Oto3 0 - - Zapis

¢ Popis

Timto pfikazem je mozZna volba kfivek rozb&hu a dobé&hu pfi provadéni polohovych instrukci.
Pouzitim S-kfivky je mozné snizit nebo odstranit vibrace. Po¢ate¢ni tvar kfivek rozbéhu a
dobé&hu je linearni (hodnota 0) k vy§§im hodnotam se hloubka S-kfivky zvySuje. Hodnota
zadana timto pfikazem je zapsana i do parametru Fb-30 a bude aktivni i pfi dalSim zapnuti sité.
Nasledujici tabulka pfifazuje hodnotam parametru Fb-30 numericky tvar:

nastaveni Fb-30 hodnota SCV
non 0
SHArP 1
rEgLAr 2
LooSE 3

Pozn.1: Zména stavu SCV se provadi ve stavu zastaveni a zablokovani serva. | kdyZ bude
prepsana hodnota SCV v pribéhu provadéni pohybové instrukce, nastaveni bude
aktivni az pfi dal8i pohybové instrukci.

Pozn.2: ZapiSete-li hodnotu mimo dovoleny rozsah, mizZe nastat chyba provadéni (E45). Je
nutné pouZzivat pouze dovolenych hodnot.

¢ Priklad pouziti
<kddové okno>
entry
SCV=1
mov P(00) N(00) ACC(0) DEC(0)
end

<datové okno>
P(00)=3276800[pls], N(00)=3000[min'1], ACC(0)=1[s], DEC(0)=1[s]
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Kapitola 6 popis instrukci

rozsah A
nazev proménné numerické pﬁgg;i?;' jednotka velikost atributy
hodnoty
filtr povelu rychlosti 1w se cteni
(Fd-20) 0o 60000 0 ms znaménkem zapis

* Popis

Tento pfikaz umoZiuje nastaveni hodnoty primarniho filtru povelu momentu. Jednotkou
nastaveni je 1dig=1ms. Zapsani iselné hodnoty je u€inné okamzité a je uloZeno do parametru
Fd-36. Zménéna hodnota filtru bude uc€inna i pfi dalSim zapnuti sité. Pokud zapiSete hodnotu
filtru O, je filtr vyfazen.

Pozn.1: Pfikaz mize mit prodlevu 10 az 100ms (nez se nova hodnota uplatni v regulaci).

Pozn.2: P¥i pfepisu hodnoty SFILT je servo ve stavu zastaveno a zablokovano (servo lock stop
state). Zesileni vnitfni regulace se pfi provedeni instrukce zapisu zmény SFILT
skokové zmeéni. Pokud pouzijete pFikaz pfepisu hodnoty SFILT pfi b&éhu motoru, mize
dojit k poSkozeni nebo zni€eni stroje vlivem "Soku pfi pfepisu” a pod.

Pozn.3: ZapiSete-li hodnotu mimo dovoleny rozsah, mize dojit k chybé provadéni E45. Zmény
je mozné provadét pouze v dovoleném rozsahu.

* Priklad pouziti
<kodové okno>
entry
SFILT=10 ‘Sets 10ms
mov P(00) N(00) ACC(0) DEC(0)
end

<datové okno>
P(00)=3276800[pls],, N(00)=3000[min'1], ACC(0)=1[s], DEC(0)=1[s]
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Kapitola 6 popis instrukci

rozsah S
nazev proménné numerické pﬁgg;i?;' jednotka velikost atributy
hodnoty
detekce nulove 0.1 N _ 0.1 teni
hodnoty

¢ Popis

Tento pfikaz umoziiuje rozhodnout, zda okam?Zita rychlost je niZ8i neZz hodnota rychlosti
povazovana za nulovou (parametr Fb-22). SZD nabyva hodnot 0 nebo 1 viz nasleduijici:
SZD=0: v pfipadé, Ze okamZita rychlost je vy38i neZ hodnota povaZovana za nulovou (Fb-22)
1: v pfipadé Ze okamzita rychlost je niZSi nez hodnota povazovana za nulovou (Fb-22)

* Priklad pouziti
<kddové okno>
entry

mov  P(00) N(00) ACC(0) DEC(0); &

MAIN: Y(00)=SzZD
if INP=0 then goto MAIN
end

<datové okno>

‘paralelni provadéni

P(00)=327800[pls], N(00)=100[min""], N(01)=3000[min""]

ACC(0)=0.1[s], DEC(0)=0.1[s]
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Kapitola 6 popis instrukci

T(00) a2

T(15)

rozsah A
nazev proménné numerické eI jednotka velikost atributy
hodnota
hodnoty
proménna povelu -32768 az 0 o 1w se cteni
momentu 32767 ° znaménkem zapis

* Popis

Tento pfikaz umoZiuje zadani hodnoty povelu momentu pro pohybové instrukce jako trq nebo
tchg. Jednotkou zadani je 1dig=1min'1. Smér vpfed specifikovany v parametru FA-14 je kladny,

smér vzad je zaporny.

Pozn.1: K chybé provadéni E45 dojde, pokud nastavite hodnotu povelu momentu mimo hranici
maximalniho momentu a pouzijete jej pro pohybovou operaci. Rozsah numerické
hodnoty muze byt az 2w se znaménkem, pokud pouzijete pro specifikaci povelu
momentu proménnou.

¢ Priklad uziti
<kodové okno>
entry
T(00)=50
trq T(00) N(00) N(01)
wait 10
end

<datové okno>

‘50% momentu

N(00)=1000[min""], N(01)=1000[min™"]
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Kapitola 6 popis instrukci

rozsah S
nazev proménné numerické pﬁgg;i?;' jednotka velikost atributy
hodnoty
vystup momentu -400 az 400 0 1{20 zna1mwé§1iem cteni

¢ Popis

Tento pfikaz umozhuje pfecteni hodnoty vystupniho momentu. Jednotka je 1dig=1/50%. Smér
vpred specifikovany v parametru FA-14 je kladny, smér vzad je zaporny.

¢ Priklad pouziti

Nasledujici pfiklad pfedstavuje uziti pfikazu TFB k ovladani brzdy.

<kédové okno>

BRKOFF:

BRKON:

<datové okno>

entry

Y(00)=0

mov P(00) N(00) ACC(0) DEC(0);&
U(01)=abs TFB

ifs U(01)<U(00) then BRKOFF

Y(00)=1 ‘uvolnéni brzdy

Y(00)=SzD

if INP=1 then BRKON ‘vyCkej ukon&eni polohovani
Y(00)=0 ‘sepni brzdu

end if

end

P(00)=3276800[pls], U(00)=50[%], N(00)=3000[min™"]
ACC(0)=1[s], DEC(0)=1[s]
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Kapitola 6 popis instrukci

rozsah A
nazev proménné numerické pﬁgg;i?;' jednotka velikost atributy
hodnoty
filtr povelu momentu . 1w bez cteni
(Fd-06) 0 az 50000 0 0:01ms | Jnaménka |  zapis

* Popis

Tento pfikaz se uziva k zadani hodnoty ¢asové konstanty filtru povelu momentu do regulatoru
proudu. Jednotkou je 1dig=0.01ms. Hodnota zadana touto instrukci je ihned aktivni a je také
uloZena do parametru Fd-06. proto bude tato hodnota aktivni i pfi dal$i zapnuti sité (nedojde k
navratu k puvodni hodnoté). pokud zadate hodnotu O filtr bude vyfazen.

Pozn.1: Pfikaz muze mit prodlevu 10 az 100ms (nez se nova hodnota uplatni v regulaci).

Pozn.2: P¥i pfepisu hodnoty TFIL je servo ve stavu zastaveno a zablokovano (servo lock stop
state). Zesileni vnitfni regulace se pfi provedeni instrukce zapisu zmény TFIL skokové
zméni. Pokud pouzijete pfikaz prepisu hodnoty TFILT pfi béhu motoru, mize dojit k
poskozeni nebo znieni stroje vlivem "Soku pfi pfepisu” a pod.

Pozn.3: ZapiSete-li hodnotu mimo dovoleny rozsah, mize dojit k chybé provadéni E45. Zmény
je mozné provadét pouze v dovoleném rozsahu.

* Priklad pouziti
<kédové okno>
entry
TFILT=1000 ‘nastaveni 10ms
mov P(00) N(00) ACC(0) DEC(0)
end

<datové okno>
P(00)=3276800[pls],, N(00)=3000[min'1], ACC(0)=1[s], DEC(0)=1[s]
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Kapitola 6 popis instrukci

rozsah S
nazev proménné numerické LS jednotka velikost atributy
TLM hodnota
. hodnoty
TLM(0) az — -
TLM(3) proménna omezeni N
momentu (Fd-07 az | _Otomax. 15000 1/50% 1w bez Cteni
Fb-10) moment x znaménka zapis

* Popis

Tento pfikaz umoZhuje nastaveni omezeni momentu Ciselnou hodnotou bez znaménka s

jednotkou 1dig=1/50%. Vysvétleni TLM az TLM(3) je uvedenou dale.

TLM:  hodnota znaci omezeni momentu pro vSechny ¢tyfi kvadranty (par. Fb-07 az Fb-10)
TLM(0): individualni nastaveni omezeni kladného momentu sméru vpred (parametr Fb-07)
TLM(1): individualni nastaveni omezeni kladného momentu sméru vzad (parametr Fb-08)
TLM(2): individualni nastaveni omezeni zaporného momentu smeéru vzad (parametr Fb-09)
TLM(3): individualni nastaveni omezeni zaporného momentu sméru vpred (parametr Fb-10)

Zapisem pfikaza TLM az TLM(3) jsou jejich hodnoty pfeneseny i do parametrl zminénych vySe.
Omezeni momentu se uplatni okamzité v dal§im provadécim cyklu po zapsani. Momentové
omezeni se v pohybové operaci uplatni bez ohledu na rozb&hové nebo dob&hové &asy, nebo
omezeni rychlosti. Hodnoty zapsané v NLM az NLM(3) jsou brany jako absolutni hodnoty a tak
jsou i zapsany do parametrd Fb-07 az Fb-10. Znaménko hodnoty zapsané instrukci neni tedy

podstatné.

Pozn1: Pokud provedete instrukce nastaveni omezeni momentu v pribéhu pohybovych
operaci jako ,speed” a ,mov", projevi se tyto okamzité a maze dojit k chybé rychlosti

(E84), chybé polohy (E83) nebo chybé piekro&eni rychlosti (E85) ev i jiné.

¢ Priklad pouziti
Pfiklad pouZiti je uveden nize

<koédové okno>

entry
MAIN: U(00)=XA(0)

U(00)=U(00)*T(01)
T(00)=U(00)/10000
TLM=T(00)
speed N(01) ACC(0) DEC(0)
goto MAIN
end

<datové okno>
T(01)=15000

moment

TLM(1)
(Fb-08)

TLM(0)
(Fb-07)

TLM(2)
(Fb-09)
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Kapitola 6 popis instrukci

rozsah A
nazev proménné numerické pﬁgg;i?;' jednotka velikost atributy
hodnoty
okamzity povel 400 az 400 0 1/50% 1w se Sten
momentu znaménkem

* Popis

Tento pfikaz muaze zjistit hodnotu povelu monetu v pribéhu provadéni. Jednotkou je
1dig=1/50%. Smér vpfed specifikovany v parametru FA-14 je kladny, smér vzad je zaporny.
Pfikaz TRF vam dovoli zjistit stav povelu momentu pfed uplatnénim momentového omezeni a
filtru povelu momentu.

* Priklad pouziti
Nasledujici pfiklad vysvétluje pouziti TRF pro rozhodnuti o uziti brzdy

<kodové okno>
entry
Y(00)=0
mov P(00) N(00) ACC(0) DEC(0);&
BRKOFF: U(01)= abs TRF
ifs U(01)<U(00) then BRKOFF

Y(00)=1 ‘uvolni brzdu
BRKON: Y(00)=SzD
if INP=1 then BRKON ‘vyckej dokonceni polohovani
Y(00)=0 ‘sepni brzdu
end if
end

<datové okno>
P(00)=3276800[pls], U(00)=50[%], N(OO):3000[min'1]
N(OO)=3000[min'1], N(01)=3000[min'1], ACC(0)=0[s], DEC(0)=0[s]

6-101



Kapitola 6 popis instrukci

rozsah S
. nazev proménné numerické pﬁgg;i?;' jednotka velikost atributy
U(00) az hodnoty
U(15)
uZivatelské 31 31 2w se cteni
. 27 to2 0 - . .y
proménné znaménkem zapis

¢ Popis

Tento pfikaz umoZzhuje definovat uZivatelské proménné pro obecné pouziti. Toto promé&nnou
muzZete pouzit napf. jako doGasnou pamét vysledku aritmetické operace. Bez ohledu na jeji
formu jako poloha nebo rychlost Ize ji vyuzit jako proménnou velikosti 2 slov se znaménkem.
Pozn.1: Pokud pfi aritmetické operaci dojde k pfeteCeni nastane chyba provadéni E45.

¢ Priklad pouziti
Polohovani v kruhovych soufadnicich specifikovanych tabulkou
<kodové okno>

MAIN:

entry

chgORL=X(10)
U(14)=U(15)/2

P(00)=0

ort 0 N(00) ACC(0) DEC(0)
wait X(11)=1

wait X(11)=0

U(00)=Xw

U(00)=U(00) and 511
ifs U(00)>=U(13)

then

U(00)=U(13)

end if
U(01)=U(15)*U(00)
U(01)=U(01)/360
U(02)=P(00) mod U(15)
ifs U(01)=U(02) then MAIN
U(01)=U(01)-U(02)
U(02)= abs U(01)
P(00)=P(00)+U(01)

ifs U(02)>U(14)

then

ifs U(01)>0

then

P(00)=P(00)-U(15)

else
P(00)=P(00)+U(15)
end if

end if

‘nastaveni poloviny otacky

‘dosazeni vychozi polohy

‘specifikace tabulky hodnotu po hodnoté

‘omezeni na 360° a vice

‘nastaveni polohy jedné otacky
‘Vytvofi pfikaz polohu v posledni ota¢ce

‘vypocet mnozstvi pohybu

‘Selects a shortcut
‘uréeni sméru otaceni
‘navrat o jednu otacku

‘posun o jednu otacku

mov P(00) N(00) ACC(0) DEC(0)

goto MAIN
end

<datové okno>

U(15)=3276800[pls]

... pocet pulst ¢idla na jednu otacku

N(00)=3000[min™"], ACC(0)=0.1[s], DEC(0)=0.1s]
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KAPITOLA 7 NESNAZE, CHYBY A

JEJICH PRICINY
I

Tato kapitola popisuje obsah ochran a programovani vhodnych zasaht pfi zobrazeni chyby.

7.1 Seznam ochran v programovém provozu............... 7-2
7.2 Vhodny zasah pfi chybé ...........oovvviiiiiiiiiiiiieiieeeeee, 7-3
7.3 Obsah chyb a zasahy pfi sestavovani programu.....7-5
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Kapitola 7 Nesnaze, chyby a jejich pric¢iny

7.1 Seznam ochran v programovém provozu

Nasledujici seznam obsahuje chyby pfiznaéné pro programovy provoz.
Popis dalSich chyb najdete v uzZivatelské pfiru¢ce k servopohonu

p.C. nazev funkce chybové obsah chyby
zobrazeni
1 | nedovolena chyba E43 E43 se zobrazi, pokud je pouzit kod, ktery
instrukce nekoresponduje s instrukci nacitaného programu
2 | chyba vnofeni E44 E44 je zobrazena, pokud hloubka vnofeni
podprogramu prekroci uroveri 8
3 | chyba provadéni E45 » EA45 se zobrazi, pokud cyklus podprogramu nema

zacatek jako napf. "for" pro instrukci "goto" apod.

» EA45 se zobrazi, pokud neni k dispozici zadna
aplikovatelna proménna pfi nepfimém urceni jako
“P(U(xx)) apod.

» EA45 se zobrazi, pokud je v prvni pohybové instrukci
po spusténi pouzit tovarni format

+ EA45 se zobrazi, pokud je v pohybové instrukci povel
rychlosti 0.

» EA45 se zobrazi, pokud je v polohové instrukci
poloha specifikovana nepfimo P(Xn) a soufadnice
X(00) az X(11) jsou 0.

» EA45 se zobrazi je-li povel polohy v polohové
instrukci "smov" roven 0

» EA45 se zobrazi pokud je omezeni rychlosti v
momentové instrukci "trq" a "tchg" roven 0

» EA45 se zobrazi, pokud dojde pfi aritmetické operaci
k pfete€eni, nebo podteceni, nebo nastane déleni
nulou

» EA45 se zobrazi, pokud zapisovana hodnota je mimo
dovoleny rozsah




Kapitola 7 Nesnaze, chyby a jejich priciny

7.2 Vhodné akce pfi chybé

Nasledujici ¢ast popisuje vhodny postup pfi chybé vzniklé v souvislosti s provadénim
programu.
Vysvétleni dalSich chybovych hlaseni naleznete v uZivatelské pfiru¢ce servopohonu AD.

instrukce "mov" nebo
"nchg" ma nastaven
povel rychlosti 0

V prvni pohyboveé
instrukci od poc¢éatku je
pouzit tovarni format
PFikaz polohy pro
instrukci "mov" je zadan
jako P(Xn) a hodnoty
X(00) az X(11) jsou 0.

» provéfte Ciselnou hod-
notu proménné N(xx).

* provéite, zda je v prvé
pohybové instrukci
pouzit pavodni format

* provéfte stav
proménnych X(00) az
X(11).

ccr:3s/:§)y nazev chyby pricina Co je potfeba provérit doporuceny postup
E43 | nedovolena + servo spusténo bez Provéfte, zda program Vytvofte znovu program
chyba nacteni programu precteny ze servopohonu | a zapiste jej znovu do
instrukce + program v paméti odpovida originalnimu servopohonu
podprogramu je zni¢en | vytvofenému programu
E44 | chyba * uroven vnofeni pod- Provéfte vizualné droven | pozméiite program tak,
vnofeni programu pfekrocila 8 vnofeni aby nedochéazelo k
* Uroven vnofeni v prekroCeni dovolené
prikaze "for-next" urovné vnoreni 8
prekrocila 8
* Uroven vnofeni pfikazu
"if" prekrocila 8
E45 | chyba + Zadna pouzitelna * provéite numerickou * omezte rozsah pro-
provadéni proménna proménnou U(xx). ménné U(xx) tak aby

neprekrocila dovolené
hodnoty U(xx), nebo
zmeéiite hodnoty pfifa-
zené proménné U(xx).

* vinstrukcich "mov" a
"nchg" nemiize byt
povel rychlosti roven 0

* Je potieba zménit
program tak aby byl
pouzit jiny format

+ Je-li povel polohy
zadan proménnou
P(Xn), pak je poloha
specifikovana hod-
notou vstupt X(00) -
X(11).

Povel poloha v instrukci
"smov" je 0

pfi provadéni instrukci
"trq" nebo "tchq" je
nastaveno omezeni
rychlosti 0

pfi aritmetické operaci
doslo k podteceni nebo
preteceni, nebo je
provadéno déleni nulou
zapsana hodnota
proménné je mimo
dovoleny rozsah

* provéfte povel polohy

* proveéfte nastaveni
omezeni rychlosti

* provérfte, zda pfi nékteré
operaci mize dojit k
prete€eni, podteceni
nebo déleni nulou

* provéfte zapisovanou
proménnou

+ program je nastaven
tak, ze hodnota povelu
polohy nemuze byt 0

* program je nastaven
tak, ze omezeni
rychlosti nemuze byt 0

* program je nastaven
tak, Ze k preteceni,
podteceni, nebo
déleni 0 nesmi dojit

+ program je nastaven
tak, ze zapisované
hodnoty musi lezet v
pfedepsanych
rozsazich.




Kapitola 7 Nesnaze, chyby a jejich pric¢iny

7.3 Obsah chyb a zasahy pfi sestavovani programu

V nasleduijici tabulce jsou uvedeny chyby editace, jejich oznaeni a feSeni

Cislo hlaseni obsah (feSeni)
chyby
1 ” No entry at the head of Code Window!!” v hlavé kédového okna chybi pfikaz poCatek- entry
(zadny pocatek v hlavé kédového okna)
2 No end of subroutine exits!!” zdvojeni pocatku
(neexistuje konec podprogramu) pocatek podprogramu bez ukonéeni

misto end je pouzit End sub
neni zapsan konec podprogramu

3 ”"No specification of subroutine name!!” neni zadan nazev podprogramu
(neni zadan nazev podprogramu)

4 "Subroutine name is duplicated!"” zvoleny nazev podprogramu jiz existuje
(nazev podprogramu je jiz pouzit)

5 "No end sub of subroutine exits!!” neni pouzit end sub.
(neexistuje konec podprogramu) ‘pocatek podprogramu je zdvojeny

podprogram zacina ale nema konec
misto end sub je zadan pouze end

6 "An instruction has already exited before the start | instrukce jina nez “sub” je uvedena za “end”/’end
line of subroutine!!”(instrukce je dfive nez sub”.
pocCatek podprogramu)
7 "Label name is duplicated!!” jméno znacky je pouzito vicekrat
(zdvojena znacka)
15 | "Parameter of motion instruction is error!!” chybné zadani paralelniho provadéni polohovych
(chyba parametru polohové instrukce) instrukci
“Parameter for the position command is error!!” parametr povelu polohy je chybny
(parametr povelu polohy je chybny)
“Parameter for a speed command is error!!” parametr povelu rychlosti je chybny

(parametr povelu rychlosti je chybny)
“Parameter for the acceleration time command is | parametr zadani rozbéhu je chybny
error!!”(parametr zadani rozb&hu je chybny)
“Parameter for the declaration time command is | parametr zadani dob&hu je chybny
error!!” (parametr zadani dobéhu je chybny)

“Parameter for the torque command is error!!” parametr povelu momentu je chybny
(parametr povelu momentu je chybny)

103 | "No associated subroutine name!!” Je zadan nazev podprogramu, ktery neexistuje
(podprogram udaného nazvu neexistuje)

105 | "No associated label name!!” v instrukci "goto" je zadana znacka, ktera neexistuje

(znacka udaného nazvu neexistuje)
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Cislo hlaseni obsah (feseni)
chyby
107 | ”An instruction exists in the position which cannot | pneumonické pole v pravém sloupci instrukce
be compiled!!” (instrukce je v pozici ve které “if(s)”/"then”/"else”/"end if” neni nulové
nemuze byt sestavena)
“Comparison sign is error!!” porovnani znaménka ve strukturované instrukci ,if“je
(chyba porovnani znaménka) chybné
“Comparison data is error!!” porovnavana proménna strukturované instr. if jsou
(porovnavana data jsou chybna) chybna
porovnavané realné Cislo strukturované instrukce if je
mimo rozsah
“Comparison instruction is error!!” (porovnavana instrukce jina nez “then”/’else” je umisténa za
instrukce je chybna) instrukci “if(s)” ve struktufe instrukci
instrukce “then”/’else”/"end if” je umisténa za fadkem
“then” ve strukture instrukci
instrukce “then”/"else”/’end if” je umisténa za fadkem
“else” ve struktufe instrukci
instrukce “then” je umisténa pred “else”/"end if’ za
fadkem s instrukci “then” ve struktufe instrukci
instrukce “then”/"else”/’end if” je umisténa za fadkem
s instrukci “else” ve struktufe instrukci
instrukce “then”/’else” je umisténa pred instrukci “end
if” za Fadkem “else” ve struktufe instrukci
“Corresponding instruction!!” instrukce “if(s)” spojena s instrukci “else” neexistuje
(odpovidajici instrukce)
108 | “Comparison sign is error!!” porovnani znaménka v instrukci ,if* je chybné
(chyba porovnani znaménka)
"No associated label name!!” nazev znacky pfinalezejici k instrukci neexistuje
(neexistuje odpovidajici znacka)
“Comparison data is error!!” porovnavana proménna instrukce ,,if* je chybna
(porovnavana data jsou chybna) porovnavané realné &islo strukturované instrukce if je
mimo rozsah
"No associated label name!!” provéreni existence znacky ve strukture ,if*
(neexistuje odpovidajici znacka)
110 | ”An instruction exists in the position which cannot | pneumonické pole v pravém sloupci instrukci

be compiled!!” (instrukce je v pozici ve které
nemuze byt sestavena)

“for’/’next” neni nulové

“Comparison sign is error!!”
(chyba porovnani znaménka)

porovnani znaménka v instrukci ,for je chybné

“Start variable is error!!”
(pocatecni proménna je chybna)

pocate€ni proménna instrukce ,for je chybna

“Start value is error!!”
(pocatecni hodnota je chybna)

pocate¢ni hodnota instrukce ,for* je chybna

“The end value is error!!”
(kone¢ni hodnota je chybna)

koncova hodnota instrukce ,for* je chybna

“Step value is error!!”
(hodnota kroku je chybna)

hodnota kroku ve struktufe ,for” je chybna

“The for loop instruction is error!!”
(instrukce smyc¢ky je chybna)

instrukce “next” je umisténa na fadku za instrukci “for”

“No next instruction corresponding with for!!”
(neni instrukce ,next” k instrukci ,for")

instrukce “next” pfinalezejici k instrukci “for” neexistujg

“No for instruction corresponding with next!!”
(neni instrukce ,for” k instrukci ,next®)

instrukce “for” pfinalezejici k instrukci “next” neexistuje
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Cislo hlaseni obsah (feSeni)
chyby
112 | "An instruction exists in the position which cannot | pneumonické pole v pravém sloupci instrukce
be compiled” (instrukce je v pozici ve které nemuze | “while”/’'wend” je nulové
byt sestavena)
“Comparison sign is error” porovnani znaménka v instrukci ,while“ je chybné
(chyba porovnani znaménka)
“Comparison data is error” porovnavana proménna v instrukci ,while“ je chybna
(porovnavana data jsou chybna) realna Cislo v instrukci ,while” je chybné
“The while loop instruction is error” instrukce “wend” je umisténa na fadku za instrukci
(smyé&ka ,while“ je chybna) “while”
“No wend corresponding with while” instrukce “wend” néleZejici k instrukci “while”
(neni instrukce ,wend* k instrukci ,while) neexistuje
“No while instruction corresponding with next” (neni | instrukce “while” nalezejici k instrukci “wend”
instrukce ,while“ k instrukci ,next* neexistuje
113 ['An instruction exists in the position which cannot Pneumonické pole v pravém sloupci

be compiled!!” (instrukce je v pozici ve které
nem0ze byt sestavena)

instrukci "until”’/’loop” neni nulové

‘Comparison sign is error!l”
(chyba porovnani znaménka)

Porovnani znaménka v instrukci "until" je chybné

‘Comparison data is error!!”
(porovnavana data jsou chybna)

porovnavana proménna v instrukci ,until“ je chybna

porovnavané realna €islo v instrukci ,until“ je chybné

“The until loop instruction is error!!”
smycka ,until* je chybna)

instrukce “loop” je umisténa pod instrukci “until”

‘No loop instruction corresponding with until!!” (neni
instrukce ,loop“ k instrukci ,until“)

k instrukci “until” neexistuje pfislusna instrukce “loop’

‘No until instruction corresponding with loop!!” (neni
instrukce ,until“ k instrukci ,loopl*)

k instrukci "loop" neexistuje pfislusna instrukce
"until"

114 P'An instruction exists in the position which cannot Pneumonické pole v pravém sloupci instrukci "select
be compiled” (instrukce je v pozici ve které nemuze | case”/’case”/’case else”/’end select” neni nulové
byt sestavena)

‘Comparison data is error!!” porovnavani proménné v instrukci "select case" je
(porovnavana data jsou chybna) chybné
porovnavani proménné v instrukci "case" je chybné
‘Select case instruction is error!!” v strukturované instrukci "if" je umisténa pod fadkem
(zvolend instrukce "case" je chybna) "select case" jina instrukce nez "case"
v strukturované instrukci "if" je umisténa pod fadkem
"case" néktera z instrukci “case”/’case else”/’end
select”
v strukturované instrukci "if" je umisténa pod fadkem
"case else" néktera z instrukci “case’/’case
else”/"end select
instrukce “case”/”case else” jsou umistény v Fadku
pod instrukci “case else”
‘No end select instruction corresponding with the Neexistuje instrukce "end select” pfislusejici k
select case!l” (Zadna instrukce odpovi-dajici instrukci “select case”
instrukci "select case")

115 ['No corresponding instruction!!” instrukce “select case” pfinalezejici k instrukci “case”

(zadna odpovidajici instrukce) neexistuje
instrukce “select case” pfinalezejici k instrukci “case
else” neexistuje
instrukce “select case” pfinalezZejici k instrukci “end
select” neexistuje

116 ['No associated subroutine name!!” podprogram odpovidajici volanému jménu v instrukci
(zadny pfifazeny podprogram) "go sub" neexistuje

117 ['Variable is error!!” (chyba proménné) proménna v instrukci "inc" je chybna

118 [Variable is error!!” (chyba proménné) proménna v instrukci "dec" je chybna
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Cislo hlaseni obsah (feSeni)
chyby
123 ['The wait time is error!!” (€as prodlevy je ¢as zadany v instrukci "wait" je chybny
chybny)
‘Comparison variable is error!!” “porovnavana proménna v instrukci "wait" je chybna
(porovnavana proménna je chybna) “porovnavané realné &islo v instrukci "wait" je chybné
‘Comparison sign is error!!” (chyba porov- “porovnani znaménka v instrukci "wait" je chybné
nani znaménka)
208 ['Parameter is error!!” (chyba parametru) specifikace nahoru/doll v instrukci "smov je chybna
211 [‘Parameter is error!!” (chyba parametru) specifikace posunu rychlosti v instrukci "sync" je je chybna
213 [‘Parameter is error!!” (chyba parametru) specifikace rezim navratu v instrukci "ort" je chybna
303 ['The operator is error!!” (chyba operatoru) v nastaveni kontaktniho vystupu je pouzit jiny operator nez
“The numerical number is set to the kontaktnimu vystupu je pfifazovana €iselna hodnota
parameter!!” (je nastavena Ciselna hodnota)
(‘Parameter is error!!” (chyba parametru) pfifazeni proménné kontaktnimu vystupu je chybné
301 | ”Variable is error!!” (chyba proménné) pfifazeni proménné kontaktnimu vstupu je chybné
“Operator is error!!” (chyba operatoru) v nastaveni kontaktniho vstupu je pouzit jiny operator nez
305 | “Operator is error!!” (chyba operatoru) v specialnim pfifazeni svorek je pouzit jiny operator nez “="
“Parameter is error!!” (chyba parametru) pfifazeni proménné ke specialnimu pfifazeni svorek je
chybné
400 | “Variable is error!!” (chyba proménné) aritmeticka proménna je chybna
“Operator is error!!” (chyba operatoru) operator je chybny
“The numerical number is set to the pneu- v pneumonickém Fetézci se vyskytuje realné Cislo
monic!!” (€islo vfazeno do pneumonického
fetézce)
“The instruction is error!!” (chybna instrukce) | nespravny znakovy fetézec v pneumonickém retézci
401 | "The numerical number is set to the pneu- v pneumonickém fetézci se vyskytuje Cislo
monic string!!” (Cislo vfazeno do pneumo-
nického fetézce)
402 | "The instruction is error!!” (chybna instrukce) | v pneumonickém fetézci se vyskytuji data, které nejsou ani
instrukci ani proménnou
V pneumonickém fetézci se vyskytuje parametr bez
instrukce
2048 | "The level of nesting is too deep” uroven vnoreni prekrocila povolenou hodnotu
(pfekro€ena uroven vnoreni)
2049 | "The total step number of intermediate code | pofadové Cislo kroku prekrocilo 512 fadek
exceeds 512 lines” (celkovy pocet kroku
prekrocil 512 fadek)
2050 | "Compiler detects the error” detekce chyby v procesu sestavovani programu

(kompilator nasel chybu)
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