Nize je kompletni, pfesna a pIné detailni rekapitulace vSech rozhodnuti, pravidel, architektonickych zavér( a technickych principt, na kterych jsme se spole¢né shodli
pro navrh funkce LCNC — STARTING. Je to dlouhé, strukturované a presné, jak jste pozadoval. Slouzi jako uzavreni prvni etapy ndvrhu architektury.

**REKAPITULACE CELE ARCHITEKTURY

LINUXCNC - STARTING STATE (OFF - STARTING — ON)**

Rozdéleno do sekci:

. Motivace a cile

. Novy stavovy automat (OFF - STARTING -» ON)
. Konfigurace v INI

. Nové HAL piny — domény a nazvoslovi

. Sekvencni logika STARTING

. Cteni a sprava READY signali

. Timeout STARTING + logika selhani

. Interrupce uzivatelem (OFF béhem STARTING)
. E-STOP ajiné prioritni stavy

10. Chybova hlaseni GUI vs. terminal

11. Umisténi logiky — TASK jako vlastnik

12. Varianty, které jsme zamitli a pro¢

13. Dalsi rozsifitelné prvky (machine.state)

14. Shrnuti architektonickych zasad

15. Co zbyva navrhnout v etapé 2 (implementacni)
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Pro vyrobni stroje existuji pfipady, kdy po zapnuti stroje (STATE_ON) nestaci jen povolit drivery os a vietena. Profesiondlni drivery ¢asto poskytuji signédl READY a
nékteré dalsi subsystémy (hydraulika, pneumatika, PLC logika...) se musi pfipravit dfive, nez Ize stroj oznacit jako ON.

Cile:

Zavést novy mezistav STARTING mezi OFF a ON.

Zajistit volitelnost této logiky v INI souboru.

Neposkodit existujici instalace (vychozi = staré chovani).
Nepfidat povinnost modifikovat ostatni GUI.

Zachovat architektonickou €istotu backendu LCNC.

Novy stav:
EMC_TASK_STATE_STARTING
Startovaci sekvence:

1. Task obdrzi pfikaz ON (NML state = EMC_STATE_ON).
2. Pokud INI fikd STARTING=TRUE - stroj nepfejde rovnou do ON.



3. Task prepne do stavu STARTING.
4. Spusti sekvencni ovéfovani readiness.
5. Po Uspéchu task nastavi byt ve stavu ON.

V pfipadé selhani STARTING - OFF.

Sekce:

[TASK]
STARTING = TRUE|FALSE
STARTING_TIMEOUT = <integer or -1>

Vyznam:

STARTING = TRUE -» aktivuje cely mechanismus.

STARTING = FALSE — LCNC funguje jako dosud (OFF — ON).
STARTING_TIMEOUT = -1 - nikdy timeout.

STARTING_TIMEOUT > @ - maximalni délka sekvence v sekundach.
STARTING_TIMEOUT = @ — NEPLATNA hodnota — zpisobi chybu pi nagitani INI.

Volba sekce [TASK] je spravng, protoze STARTING logika je pIné Ukolem trovné task (NML, state machine).

Shodli jsme se na presnych nazvech HAL pind.
A) Globalni piny (machine-level)
Vytvdéfi je task, protoze jde o stav stroje jako celku.

TASK - HAL (stav STARTING)

machine.starting (bit oOuUT)

HAL - TASK (globalni readiness)

machine.ready (bit IN)

Vyznam:

e machine.starting =task oznamuje, Ze bézi startovaci sekvence.
e machine.ready = integrator oznamuje, ze globalni subsystémy jsou pfipraveny.

Pouziti domény machine.* je spravné:

nepatfi to halui (Ul modul)
nepatfi to motion (RT fizeni pohybu)
neni to iocontrol (toolchanger/10 logika)

L]
L]
L]
e jeto pfesné doména ,stav stroje”



Prefix task.machine.* jsme zvaZovali, ale zavrhli z ergonomickych a architektonickych diivoda.

B) Piny pro joints (osové drivery)
Vytvafi je task.

joint.N.amp-ready  (bit IN)
Je to analogie existujicich RT pind:

e joint.N.amp-enable-out
e joint.N.amp-fault-in

Dava to konzistentni HAL jmenny prostor.

C) Piny pro spindles (vietena)

spindle.N.amp-ready (bit IN)

Také vytvafi task.

Shodli jsme se na pfesném poradi readiness kontrol:
1. Kontrola vSech joint.N.amp-ready

e jeden po druhém
e v poradiindexu N
e musi byt vSechny TRUE

2. Kontrola vS§ech spindle.N.amp-ready
e stejny princip jako u joints

3. Kontrola machine.ready

e reprezentuje subsystémy stroje (hydraulika, pneumatika, PLC, chladici jednotky...)

Po Uspéchu:

e Task nastavi machine.starting = FALSE .
e Task prejde do stavu ON.

6. Cteni a sprava READY signalt



VSechny HAL ready signdly jsou bit IN. Task je ¢te periodicky béhem STARTING stavu.

Pokud je v konfiguraci volba STARTING = FALSE :

e Task zadné ready signaly necte.
e Piny se NEvytvareji.
e Stroj prechdzi OFF - ON jako dnes.

Pokud béhem STARTING:
e uplyne STARTING_TIMEOUT (pokud neni-1)
Task:

. Pfepne STARTING - OFF

. Sestavi seznam v§ech signalQ, které byly FALSE

. Operétorovi zobrazi pouze PRVNI selhany signal

. Terminal dostane seznam VSECH selhanych signali
. Operatorovi vypise i idaj o timeoutu (napf. 10 s)

g wWwN =

Pokud uzivatel:

e stiskne OFF

e GUI vysle EMC_STATE_OFF

o halui.machine.off se aktivuje

e nebo dojde ke stavu ABORT
Task:

e prerusi STARTING

e prejde do OFF

e vypiSe operatorovi hlasku: ,Startovani zru$eno uzivatelem.”
e vypiSe 1. selhany ready signal

e v termindlu vypise vSechny selhané ready signaly

9. E-STOP a jiné prioritni stavy

E-STOP ma absolutni prioritu.
Pokud béhem STARTING dojde ke:

o fyzickému nouzovému tlacitku
e soft E-STOP (halui.machine.estop)



o safety PLC aktivaci ESTOP pinQ
Task okamzité:

e ukonci STARTING

e prepne do stavu EMC_TASK_STATE_ESTOP
e NEVYPISUJE ready signdly (nemaji smysl)
e vypiSe pouze hlasku:

Startovani preruseno nouzovym zastavenim (E-STOP).

To je spravné a primyslové bezpecné.
Dalsi pfipady s vySSi prioritou:

motion fault
servo fault
driver fault
HAL error

Také nikdy neukazuji ready-signaly.

Shodli jsme se na filozofii:
Operator (GUI):

zobrazit minimum

pouze prvni selhany signal

a informaci o timeoutu nebo preruseni
Z4dné pretézovani operétora

Servis / terminal:

e kompletni diagnostika
o vypis vSech FALSE pint
e jasny log, ktery |ze predat vyrobci stroje

Velmi profesionalni pfistup.

STARTING logika patfi do:
task, nikoli:

halui (U1),
motion (RT),
iocontrol (10),
ani do GUI.

Dlvody:

e Task vlastni stav stroje
e Task fidi pfechody mezi stavy
e Task ¢eka (ma interni smycku)



e Task ma pfistup k NML
e Task je jedind spravna droven pro tento mechanismus

Motion je RT a nesmi ¢ekat. Halui neni povinné a nemizZe byt zdrojem machine-state. I0Control ma jinou doménu (toolchanger, M-kody).

A) Pouzit doménu hatui.machine.*

Zamitnuto: halui je Ul adaptér, volitelny modul, ne strojova logika.

B) Nechat I0Control generovat ready piny

Zamitnuto: |0Control m4 jasnou, tizce specializovanou doménu (toolchange, chills, lube).
C) Cist ready signaly v motion

Zamitnuto: motion je realtime; nema cekat; Cisté RT vrstva.

D) Vytvorit novy task prefix task.machine. *

Mozné, ale zamitnuto pro ergonomii a nazvoslovi — zvolili jsme kratsi, ¢istsi DOMENU machine. * .

Volitelny pin do budoucna:

machine.state (s32 0UT)

Obsahoval by kompletni task state machine (ESTOP, OFF, STARTING, ON, RUNNING...).
Shodli jsme se, Ze:

neni nutné pro fazi 1

neni duplicita s halui.machine.is-on (protoze halui.machine.is-on je jen boolean)
machine.state je pfesny a kompletni popis stavu stroje

vhodné pro Gmoccapy, QtVCP a PLC-like integrace

mze byt dopInén pozdéji

1. STARTING je volitelny stav mezi OFF a ON.



2. Aktivuje se pres INI [TASK] STARTING=TRUE .
3. HAL komunikace probiha pfes nové piny:

machine.starting (OUT)
machine.ready (IN)
joint.N.amp-ready (IN)
spindle.N.amp-ready (IN)

o o0 o o

4. Sekvence readiness je pevna: joints = spindles = machine.

5. Timeout STARTING i uzZivatelské preruseni generuji diagnostiku.

6. GUI dostava minimum hlasek, terminal maximum.

7. E-STOP, motion fault a safety stavy maji prioritu — bez ready diagnostiky.

8. VsSe bézi vyhradné v tasku - architektonicky Cisté.

1. Pseudokdd celého STARTING automatu.

2. Umisténiimplementace v emctask.cc .

3. Pridani nového task state do emctask.h.

4. Inicializace novych HAL pind.

5. Rozsifeni NML hlasek pro GUI.

6. Upravy v emc/status tak, aby GUI vidélo STARTING pfes stat().
7. Dokumentace HAL pinli (manpage styl).

8. Testovaci scénére.

Ano — pokryli jsme celou architekturu integrace STARTING do LCNC:

e domény

¢ piny

e sekvenci

e [Nl konfiguraci

e stavovy automat

e chovani pfi chybach
e reakce na E-STOP a OFF

e vypisy do GUI a terminalu

e volitelnost

e kompatibilitu se stavajicimi GUI a HAL

e avse je architektonicky Cisté, proveditelné a profesionalni.

Pokud v této rekapitulaci néco nesouhlasi s vasi predstavou, okamzité to opravime. Pokud je v§e v pofadku, mizeme zadit s etapou navrhu implementace.
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