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16. PR ENOSNE  TOCITKO S R IZENIM

System CNC836 umozn uje pr ipojit pres PLC program externı pany lek s tocıtkem a tlacıtky na volbu os a
pohybu.

R esenı externıho panelu stroje s tocıtkem si muze navrhar  PLC programu vytvor it plnú ve sve rezii, pr itom muze
pouzıt resenı podle kapitoly "Panel stroje zapojen jako rozsırenı tlacıtek systemu" nebo resenı podle kapitoly
"Panel stroje zapojen na prıdavne vstupy a vy stupy".

Firma MEFI s.r.o. nabızı resenı prenosneho tocıtka s osmi tlacıtky pro volbu osy, smúru a rychloposuvu. 

♦ Starsı resenı prenosneho tocıtka pouzıva standardnı vstupy systemu a standardnı vstup pro snımanı cidla
IRC. Tlacıtka jsou zapojena do matice tlacıtek CNC systemu a tak nezabırajı vstupy pro PLC program.
V tomto prıpadú musı by t nastavena 8.dekada strojnı konstanty 96 na hodnotu 1 a 4.  dekada strojnı
konstanty 53 na hodnotu 0.

♦ Novújsı resenı prenosneho tocıtka pouzıva DMA prıstup k pamúti procesoru a seriovou komunikaci s
tocıtkem.  V tomto prıpadú musı by t nastavena 8.dekada strojnı konstanty 96 na hodnotu 0 a 4.  dekada
strojnı konstanty 53 na hodnotu 1.

Schema zapojenı prenosneho tocıtka je v prıloze tohoto navodu.

Od verze software kazety 4.031 a panelu 20.20 je mo z ne ( doporucuje se ) vyuz ıt systemovou inplementaci
ovladanı tocıtka a rucnıho r ızenı pohybu, jak je popsano v kapitole "Pomocne rucnı pojezdy". Cela tato
kapitola pojednava o stars ım zpusobu ovadanı tocıtka a rucnıho r ızenı pohybu.

16.1 Obsluha prenosne ho toc ıtka
Na prenosnem tocıtku jsou tato tlacıtka:

X Volba osy X.
Y Volba osy Y
Z Volba osy Z
4 Volba 4. osy
5 Volba 5. osy
PLUS Posuv v kladnem smúru
MINUS Posuv v zapornem smúru
G00 Rychloposuv

Pro spravnou funkci prenosneho tocıtka je nutno nastavit 5. dekadu strojnı konstanty 99 na hodnotu 1 (viz
"Strojnı konstanty systemu"). Tato modifikace povolı pouzıvanı tocıtka spolecnú s rezimem MAN.
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Samotna volba osy jen navolı osu a nezpusobı pohyb. V systemu se zvolı automaticky rezim MAN a
na obrazovce systemu se zaramuje vyvolena souradnice. Od tohoto okamziku je mozny  posuv pomocı rucnıho
tocıtka ve vyvolene ose.
Stisknutım tlacıtka PLUS nebo MINUS se rozjede navolena osa a jede po dobu drzenı tlacıtka. Rychlost
pojezdu rıdı PLC program a je naprıklad 10% ze zadane rychlosti pro rucnı rezim.

Stisknutım tlacıtka G00 v prıpadú, ze je zmacknuto tlacıtko PLUS nebo MINUS se zvútsı rychlost souradnice
na 100% zadane rychlosti pro rucnı rezim. Stisk samotneho tlacıtka G00 nezpusobı pohyb.
V prıpadú, ze je system v jinem rezimu nez v  rezimu MAN, jsou tlacıtka PLUS, MINUS a G00 neó cinna.
V tomto prıpadú prvnım stiskem tlacıtka pro volbu osy se nejdrıve zvolı rezim MAN a pak se zvolı prıslusna osa.

16.2 Kody tlac ıtek pro prenosne  toc ıtko
Tlacıtka prenosneho tocıtka jsou zapojena do matice tlacıtek CNC systemu a tak nezabırajı vstupy potrebne
pro PLC program.

Ko dy tlacıtek zıska PLC program prostrednictvım bun ky MATTL. Na snımanı muze PLC program pouzıt
mechanizmus popsany  v kapitole "Snımanı tlacıtek z panelu systemu CNC836 do PLC".

Ko dy pro prenosne tocıtko v bun ce MATTL jsou:
♦ D0h volba osy X
♦ D1h volba osy Y
♦ D2h volba osy Z
♦ D3h volba osy 4
♦ D4h volba osy 5
♦ D5h pohyb PLUS , nenı rychloposuv
♦ D6h pohyb MINUS, nenı rychloposuv
♦ D7h pohyb PLUS rychloposuvem
♦ D8h pohyb MINUS rychloposuvem

16.3 Navrh resenı prenosne ho toc ıtka v PLC programu
Navrh resenı prenosneho tocıtka je pro 3 souradnice. Program je resen pomocı mechanizmu v modulu
PROVOZ_VYSTUP:

definice symbolu :
EQUI CAS_PREVZETI,30
EQUI RYCHLOST_VELKA,1000
EQUI RYCHLOST_MALA,100
EQUI TL_X_TOC,0D0H
EQUI TL_Y_TOC,0D1H
EQUI TL_Z_TOC,0D2H
EQUI TL_PLUS_TOC,0D5H
EQUI TL_MINUS_TOC,0D6H
EQUI TL_PLUSG00_TOC,0D7H
EQUI TL_MINUSG00_TOC,0D8H

deklarace pameti:
PAM: DFM PAM_TL_X,PAM_TL_Y,PAM_TL_Z,,,,,

DFM TLAC_TOC,,,,,,,
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program v modulu PROVOZ_VYSTUP:
;ZRUSENI RUCNIHO  REZIMU

LOD REZIMPI ;PRI ZMENE REZIMU NA NECO JINEHO
      EQ CNST.17H ;NEZ MAN SE ZRUSI EXTERNI RIZENI
      JL1 DEK_REZ_K ;FEED_OVR A MAN_REQ
      EQ CNST.19H
      JL1 DEK_REZ_K
        LDR TLAC_TOC
        JL1 DEK_REZ_K
        FL 0,FEED_OVR ;ZRUSENI FEED_OVR
        FL 0,MAN_REQ ;ZRUSENI MAN_REQ

FL 0,PAM_TL_X
FL 0,PAM_TL_Y
FL 0,PAM_TL_Z

DEK_REZ_K:

;RIZENI RYHLOPOSUVU
LDR MCH_TL_X ;TESTUJEME JEN V KLIDU

        LO MCH_TL_Y
        LO MCH_TL_Z
        JL1 DEK_G00E ;JE NECO ROZPRACOVANE
        LOD MATTL ;RIZENI RYHLOPOSUVU
        EQ TL_PLUSG00_TOC ;TEST TLACITEK
        JL1 DEK_G00
        EQ TL_MINUSG00_TOC
DEK_G00: LOD RYCHLOST_VELKA ;PREDVOLBA VELKE RYCHLOSTI (PROMILE)
        STO1 WORD.BZH09 ;PODMINENY ZAPIS VELKE RYCHLOSTI
        CA
        LOD RYCHLOST_MALA ;PREDVOLBA MALE RZCHLOSTI (PROMILE)
        STO1 WORD.BZH09 ;PODMINENY ZAPIS MALE RYCHLOSTI
DEK_G00E:

;AKTIVACE MECHANIZMU
        LDR MCH_TL_X ;JE NECO ROZPRACOVANO ?
        LO MCH_TL_Y ;PRIPADNA AKTIVACE JEN V KLIDU

LO MCH_TL_Z
        LO MCH_PLUS
        LO MCH_MINUS
        LO PO_F
        JL1 TLAC_PREP ;ANO

LOD MATTL ;ROZKODOVANI TLACITEK POHYBU
        EQ TL_PLUS_TOC
        FL1 1,MCH_PLUS ;PODMINENY ZAPIS PRO POHYB - PLUS

EQ TL_PLUSG00_TOC
        FL1 1,MCH_PLUS ;PODMINENY ZAPIS PRO POHYB - PLUS

EQ TL_MINUS_TOC
        FL1 1,MCH_MINUS ;PODMINENY ZAPIS PRO POHYB - MINUS
        EQ TL_MINUSG00_TOC
        FL1 1,MCH_MINUS ;PODMINENY ZAPIS PRO POHYB - MINUS
TLAC_PREP:
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;MECHANIZMUS PRO ROZKODOVANI TLACITEK

        FL 1,ROZKO ;MECHANIZMUS JE TRVALE AKTIVOVAN
MECH_BEGIN ROZKO
ROZKO_OP: EX ;MECHANIZMUS PODLE KAPITOLY:
        LOD MATTL ;�SNIMANI TLACITEK Z PANELU SYSTEMU CNC836�
        STO BZH20
        EQ CNST.0
        EX0 ;JE PREVZETI TLACITKA ?
        LOD MATTL
        EQ CNST.0
        EX1 ;NOVE TLACITKO
        FL 0,TLAC_TOC ;PRIZNAK TLACITKO PRO TOCITKO
;
;pripadne rozkodovani jinych tlacitek
;
        LDR MCH_TL_X ;JE NECO ROZPRACOVANO ?
        LO MCH_TL_Y ;ROZKODOVANI JEN V KLIDU
        LO MCH_TL_Z
        LO MCH_PLUS
        LO MCH_MINUS
        LO PO_F ;FUNKCE MUSI BYT V KLIDU
        JL1 ROZKO_OP ;SKOK NA ZACATEK
        LOD MATTL ;ROZKODOVANI TLACITEK VOLBY OS
        EQ TL_X_TOC
        FL1 1,MCH_TL_X ;PODMINENA AKTIVACE MECHANIZMU VOLBA X
        EQ TL_Y_TOC
        FL1 1,MCH_TL_Y ;PODMINENA AKTIVACE MECHANIZMU VOLBA Y
        EQ TL_Z_TOC
        FL1 1,MCH_TL_Z ;PODMINENA AKTIVACE MECHANIZMU VOLBA Z
        JUM ROZKO_OP
MECH_END ROZKO ;KONEC

;MECHANIZMUS PRO VOLBU OSY X

MECH_BEGIN MCH_TL_X
        LOD CNST.0
        STO WORD.BZH09 ;PREDNASTAVI NOLOVOU RYCHLOST
        FL 1,TLAC_TOC ;PRIZNAK TLACITKO TOCITKA
        FL 1,MAN_REQ ;EXTERNI RIZENI POHYBU
        FL 1,FEED_OVR ;EXTERNI RIZENI RYCHLOSTI
        FL 1,PAM_TL_X ;PAMETOVE PRIZNAKY
        FL 0,PAM_TL_Y
        FL 0,PAM_TL_Z
        FL 0,<MPXPI AND MPYPI AND MPZPI> ;ZAKAZ POHYBU
        FL 1,JOGX,0,<JOGY AND JOGZ> ;VOLBA SOURADNICE
        TIM CITAC_TL,CAS_PREVZETI ;CAS NA PREVZETI
        FL 0,JOGX ;ZRUSENI VOLBY
        TIM CITAC_TL,CAS_PREVZETI
        FL 1,<MPXPI AND MPYPI AND MPZPI> ;POVOLENI POHYBU
MECH_END MCH_TL_X
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;MECHANIZMUS PRO VOLBU OSY Y

MECH_BEGIN MCH_TL_Y
        LOD CNST.0
        STO WORD.BZH09 ;PREDNASTAVI NOLOVOU RYCHLOST
        FL 1,TLAC_TOC ;PRIZNAK TLACITKO TOCITKA
        FL 1,MAN_REQ ;EXTERNI RIZENI POHYBU
        FL 1,FEED_OVR ;EXTERNI RIZENI RYCHLOSTI
        FL 1,PAM_TL_Y ;PAMETOVE PRIZNAKY
        FL 0,PAM_TL_X
        FL 0,PAM_TL_Z
        FL 0,<MPXPI AND MPYPI AND MPZPI> ;ZAKAZ POHYBU
        FL 1,JOGY,0,<JOGX AND JOGZ> ;VOLBA SOURADNICE
        TIM CITAC_TL,CAS_PREVZETI ;CAS NA PREVZETI
        FL 0,JOGY ;ZRUSENI VOLBY
        TIM CITAC_TL,CAS_PREVZETI
        FL 1,<MPXPI AND MPYPI AND MPZPI> ;POVOLENI POHYBU
MECH_END MCH_TL_Y

;MECHANIZMUS PRO VOLBU OSY Z

MECH_BEGIN MCH_TL_Z
        LOD CNST.0
        STO WORD.BZH09 ;PREDNASTAVI NOLOVOU RYCHLOST
        FL 1,TLAC_TOC ;PRIZNAK TLACITKO TOCITKA
        FL 1,MAN_REQ ;EXTERNI RIZENI POHYBU
        FL 1,FEED_OVR ;EXTERNI RIZENI RYCHLOSTI
        FL 1,PAM_TL_Z ;PAMETOVE PRIZNAKY
        FL 0,PAM_TL_X
        FL 0,PAM_TL_Y
        FL 0,<MPXPI AND MPYPI AND MPZPI> ;ZAKAZ POHYBU
        FL 1,JOGZ,0,<JOGX AND JOGY> ;VOLBA SOURADNICE
        TIM CITAC_TL,CAS_PREVZETI ;CAS NA PREVZETI
        FL 0,JOGZ ;ZRUSENI VOLBY
        TIM CITAC_TL,CAS_PREVZETI
        FL 1,<MPXPI AND MPYPI AND MPZPI> ;POVOLENI POHYBU
MECH_END MCH_TL_Z

;MECHANIZMUS PRO RIZENI POHYBU DO PLUSU

MECH_BEGIN MCH_PLUS
        MECH_INIT MCH_MINUS ;PRIPADNA DEZAKTIVACE - MINUS
        FL 0,<JOGMX AND JOGMY AND JOGMZ> ;VYNULOVANI POVELU - MINUS
        LDR PAM_TL_X ;NASTAVENI POVELU PRO POHYB
        WR JOGX ;DO PLUSU
        LDR PAM_TL_Y
        WR JOGY
        LDR PAM_TL_Z
        WR JOGZ
        EX ;POHYB POVOLEN
        LOD MATTL ;PO DOBU DRZENI TLACITKA
        EQ TL_PLUS_TOC ;SE JEDE
        JL1 MCH_PP
        EQ TL_PLUSG00_TOC
MCH_PP: EX1 ;
        FL 0,<JOGX AND JOGY AND JOGZ> ;POHYB ZASTAVEN
MECH_END MCH_PLUS
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MECH_BEGIN MCH_MINUS
        MECH_INIT MCH_PLUS ;PRIPADNA DEZAKTIVACE - PLUS
        FL 0,<JOGX AND JOGY AND JOGZ> ;VYNULOVANI POVELU - PLUS
        LDR PAM_TL_X ;NASTAVENI POVELU PRO POHYB
        WR JOGMX ;DO MINUSU
        LDR PAM_TL_Y
        WR JOGMY
        LDR PAM_TL_Z
        WR JOGMZ
        EX ;POHYB POVOLEN
        LOD MATTL ;PO DOBU DRZENI TLACITKA
        EQ TL_MINUS_TOC ;SE JEDE
        JL1 MCH_PQ
        EQ TL_MINUSG00_TOC
MCH_PQ: EX1
        FL 0,<JOGMX AND JOGMY AND JOGMZ> ;POHYB ZASTAVEN
MECH_END MCH_MINUS

program v modulu PIS_CLEAR a PIS_INIT

MECH_INIT MCH_TL_X ;INICIALIZACE MECHANIZMU MCH_TL_X
MECH_INIT MCH_TL_Y ;INICIALIZACE MECHANIZMU MCH_TL_Y
MECH_INIT MCH_TL_Z ;INICIALIZACE MECHANIZMU MCH_TL_Z
MECH_INIT MCH_PLUS ;INICIALIZACE MECHANIZMU MCH_PLUS
MECH_INIT MCH_MINUS ;INICIALIZACE MECHANIZMU MCH_MINUS


