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Bezpecénostni pokyny

1 Bezpecnostni pokyny

*  Prectéte si tuto pFiru¢ku predtim, nez zaCnete programovat IndraMotion
MTX nebo ménit stavajici programy!

* Uchovavejte tuto pfirucku na misté vzdy pfistupném pro vSechny
uzivatele!

1.1 Pouziti k urcenému ucelu

Tato pfiru¢ka obsahuje udaje o pouzivani k ur€éenému Gcelu. Z davod
prehlednosti vSak neobsahuje vSechny podrobnosti o vSech moznych
kombinacich funkci. Rovnéz neni mozné vzit v vahu kazdy myslitelny
pfipad integrace nebo provozu.

IndraMotion MTX-Ridici jednotka slouzi k

® programovani obrysu a technologie obrabéni (posuv, poc¢et otacek
vietena, vyména nastrojl) obrobku.

® vedeni obradbéciho nastroje podél naprogramované drahy.
Posuvové pohony, vietena a pomocné osy obrabéciho stroje jsou
fizeny pomoci rozhrani SERCOS.

Jakékoli pouziti, které saha nad tento ramec, neni pouziti k uréenému
ucelu!

= Kromeé toho jsou zapotiebi vstupni/vystupni komponenty pro inte-
grovanou jednotku, ktera - v komunikaci s vlastni jednotkou -
kompletné Fidici obrabéci proces na stroji a také ho monitoruje z
bezpeénostné technického hlediska.

= Bezchybny a bezpeény provoz vyrobku piedpoklada spravny
transport, spravné skladovani, instalaci a montaz stejné jako pe-
¢livou obsluhu.

Popsané vyrobky
® byly vyvinuty, vyrobeny, zkontrolovany a zdokumentovany pfi do-
drzovani bezpec&nostnich norem. Pfi dodrzovani pfedpisu, platnych
pro projektovani, montdz a pouzivani k urCenému ucelu, a
bezpe€nostné technickych pokynu nepfedstavuje vyrobek v
normalnim pripadé zadné nebezpedi pro lidi nebo véci.
® splnuji pozadavky
e smérnic EMV (89/336/EEC, 93/68/EEC a 93/44/EEC)
® nizkonapéové smeérnice (73/23/EEC)
® harmonizovanych norem EN 50081-2 a EN 50082-2
® jsou urceny pro provoz v prumyslovém prostredi, tzn.
® bez pfimého pfipojeni k vefejnému nizkonapéovému elek-
trickému napajeni,
® pfipojeni pomoci transformatoru ke stfedné-, resp. vysokona-
péové siti.
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V obytnych oblastech, v obchodnich a komer¢nich prostorech stejné
jako v malych podnicich smi byt pfistroje tfidy -A- pouzivany s ohledem
na nasledujici pokyn:

> Toto je zafizeni tfidy A. Toto zafizeni mize v obytnych oblastech
zpusobit radiové ruseni. V takovém pripadé mlize byt nezbytné,
aby provozovatel provedl pfimérena opatieni pro odstranéni to-
hoto ruseni.
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1.2 Kvalifikovany personal

Pozadavky na kvalifikovany personal vyplyvaiji z profil pozadavkU pop-
sanych v ZVEIl a VDMA, viz:

Dalsi vzdelavani v automatizac¢ni technice

Vydal: ZVEI a VDMA

MaschinenbauVerlag

Postfach 71 08 64

60498 Frankfurt

Tato pfiru¢ka je ur€ena pro NC-programatory a NC-projektanty. Tento
okruh osob potfebuje specialni znalosti o

e fungovani, syntaxi a pfikazech IndraMotion MTX-standardniho pro-
gramovani.

Programovani, spousténi a obsluhu stejné jako zmény programovych
parametrl smi provadét pouze vhodné vySkoleny odborny personal!
Tento personal musi byt schopen identifikovat mozna nebezpedi, ktera
mohou byt zpUsobena programovanim, zménami programi a obecné
mechanickym, elektrickym nebo elektronickym vybavenim.

Zasahy do hardwaru a softwaru nasich vyrobka, které nejsou popsany v
této pfiruéce, smi provadét pouze nas odborny personal.

Pfi nekvalifikovanych zasazich do hardwaru &i softwaru nebo pfi nedo-
drzovani vystraznych pokynt uvedenych v této pfiru¢ce a rozmisténych
na stroji maze dojit k tézkym zranénim nebo vécnym Skodam.

Popsané vyrobky smi instalovat a udrzovat pouze odborni elektrikafi
podle IEV 826-09-01 (zménéno), ktefi znaji obsah této pfFirucky.

Jedna se o osoby, které

® nazakladé svého odborného vzdélani maji znalosti a zkusenostia na
zakladé svych znalosti platnych norem dokazou posoudit vy-
konavané prace a identifikovat pfipadna nebezpedi.

e diky mnohaleté Cinnosti ve srovnatelném oboru maji stejné znalosti
jako po odborném vzdélani.

Vénujte v této souvislosti pozornost nasi bohaté nabidce 3koleni.

leznete na http://www.boschrexroth.com.
Informace vam sdéli také:

o nase stfedisko Didactic Center Erbach,
Telefon: (+49) (0 60 62) 78-600

® nase Skolici centrum Lohr-Wombach,
Telefon: (+49) (0 93 52) 40 43 25.
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1.3 Bezpeénostni pokyny pro vyrobky

Varovani pred nebezpecnym elektrickym napétim!

Varovani pfed nebezpedim z baterii!

Elektrostaticky ohroZzené soucastky!

Varovani pfed Skodlivym svételnym zafenim (optické
vysilace)

Pfed otevienim vytahnéte siovou zastrcku!

Ochranny vodi¢ PE

e pphp

Uzemnéni vSeobecné
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1.4 Bezpecénostni pokyny v této prirucéce

NEBEZPECNE ELEKTRICKE NAPETI
Tento symbol varuje pfed nebezpeénym elektrickym napétim. Pfine-
pfesném dodrzovani nebo nedodrzovani tohoto pokynu maze dojit ke

zranéni osob.

>

NEBEZPECI
Tento symbol se pouziva, kdyz muze pfi nepfesném dodrzovani nebo
nedodrzovani pokyn( dojit ke zranéni osob.

>

POZOR
Tento symbol se pouziva, kdyz muze pfi nepfesném dodrzovani nebo
nedodrzovani pokynl dojit k poskozeni pristroji nebo soubort.

1S3

= Tento symbol se pouziva, kdyZz je nutné vas upozornit na néco
zvlastniho.

* Tento znak signalizuje, ze se jedna o Cinnost, kterou mate provést.
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1.5 Bezpecénostni pokyny pro popsany vyrobek

NEBEZPECI

Nebezpeci zivota kvuli nedostateénym zafizenim nouzového vyp-
nuti!

Zarizeni nouzového vypnuti musi byt ve vSech provoznich
rezimech systému u¢€innad a dosazitelna. Odblokovani zafizeni
nouzového vypnuti nesmi mit za nasledek nekontrolované op-
étovné spusténi systémul!

Nejprve zkontrolujte fetézec nouzového vypnuti a pak ho teprve
zapnéte!

B>

NEBEZPECI

Nespravné nebo nechténé pohyby os! 5
Vyzkousejte nové programy nejprve peclivé bez pohybu os! Ridici
jednotka nabizi k tomuto uc€elu v obsluzné oblasti 'Zpracovani’
moznost zablokovat pomoci soft klaves pohyby os, resp. vystupy
pomocnych funkci.

>

NEBEZPECI

Nespravné nebo nezadouci reakce fidici jednotky!

Rexroth neruéi za nasledné skody, které vyplynou ze zpracovani
NC-programu, jednotlivé NC-véty nebo z ru¢niho pojezdu os. Rex-
roth rovnéz neruci za nasledné skody, kterym bylo mozné zabranit
odpovidajicim naprogramovanim jednotky SPS!

>

NEBEZPECI

Dodate¢né vybaveni nebo zmény mohou mit nepfiznivy vliv na
bezpecénost popsanych vyrobku!

Nasledkem mohou byt tézka zranéni a vécné nebo ekologické
Skody. Piipadné dodate¢né vybaveni nebo zmény zafizeni s
pouzitim soucastek od cizich vyrobcu proto musi byt schvaleny
firmou Rexroth.

B

NEBEZPECI

Vysoky vykon svitivych diod v optickych kabelech muze pfi
pfimém pohledu ohrozit zrak.

P¥i zapnutém ménici se nedivejte do svitivé diody nebo do ote-
vieného konce kratkého pfipojeného vedeni.

>

NEBEZPECNE ELEKTRICKE NAPETI

Udrzbové prace se musi provadét, neni-li predepsano jinak,
zasadné jen pri vypnutém zarizeni! Pfitom musi byt zafizeni
zajisténo proti nepovolanému nebo neimysinému opétovnému
zapnuti.

Pokud je nutné provadét mérici nebo kontrolni prace nazapnutém
zarizeni, musi je vykonavat odborni elektrikafri.

>
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NEBEZPECI
Pohyby nastroje a os!
Posuvové motory a motory vieten generuji velmi vysoké mecha-

nické sily a mohou s velkou dynamikou velice rychle akcelerovat.

® P¥i zapnutém zafizeni se nikdy nezdrzujte v nebezpecné zéné
stroje!

e Nikdy nevyrazujte z provozu bezpeénostni funkce zafizeni!

® Poruchy na zafizeni ohlaste okamzité idrzbovému, resp. ser-
visnimu oddéleni!

POZOR
Smite pouzivat jen nami schvalené nahradni dily!

POZOR

Pf¥i manipulaci s konstrukénimi skupinami a prvky dodrzujte
vS§echna opatieni pro ochranu proti elektrostatickym vybojim!
Eliminujte elektrostatické vyboje!

= &

Dodrzujte nasledujici ochranna opatfeni pro elektrostaticky ohrozené
moduly a konstrukéni prvky (EGB)!

® Personal odpovédny za skladovani, transport a manipulaci musi byt
vySkolen v ochrané pfed elektrostatickym vybojem.

® Soucastky ohrozené elektrostatickym vybojem musi byt skladovany
a transportovany v pfedepsanych ochrannych obalech.

® Se soucastkami ohrozenymi elektrostatickym vybojem se smi mani-
pulovat zasadné jen na k tomu uréenych pracovistich.

® Personal, pracovni desky a vSechny pfistroje a nastroje, které mohou
pfijit do kontaktu se sou¢astkami ohrozenymi elektrostatickym vybo-
jem, musi byt na stejném potencialu (napf. uzemnéné).

e \/ytvorte uzemnovaci pasek. Uzemrovaci pasek musi byt spojen po-
moci kabelu s integrovanym 1-MQ odporem s pracovni deskou.

® Soucastky ohroZené elektrostatickym vybojem nesmi v Zadném
pripadé pfijit do kontaktu s pfedméty, které mohou byt nabité; meziné
patfi vétSina plastu.

® Pfi montazi soucastek ohrozenych elektrostatickym vybojem do
pristrojd a pfi jejich demontazi musite odpojit pFistroje od elektrického
napajeni.
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Ochranné znamky
V8echny ochranné znamky softwaru, které jsou pfi expedici nainsta-
lovany na nasich vyrobcich, jsou vlastnictvim pfislusnych vyrobcu.

Pfi dodani existuje na kazdy nainstalovany software autorské pravo.
Software se smi rozmnozovat pouze s nasim svolenim, resp. v souladu
s platnymi licenénimi podminkami pfislusného vyrobce.

PROFIBUS® je registrovana ochranna znamka spole¢nosti PROFIBUS
Nutzerorganisation e. V.

SERCOS interface™ je registrovana ochranna znamka zajmové spole-
¢nosti SERCOS interface e. V.
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2 Zaklady NC-programovani

NC-fizeni dostava prostfednictvim NC-programu (dil¢iho programu)
v§echny informace potfebné pro zpracovani obrobku na obrabécim
stroji.

Struktura takového NC-programu je variabilni, takze Ize obrabét témer
libovolné obrobky s nejriznéjSimi technologiemi (frézovani, sous-
truzeni, brouSeni atd.). V dil€im programu jsou uloZeny jak pohybové in-
formace, které popisuji drahu nastroje vzhledem k obrobku, tak i
technologické udaje.

Pohybové informace jsou rozdéleny na jednotlivé elementarni prvky
kontur (pfimky, kruhy, spiraly, kfivky spline, kfivky nurb atd.).

Pohyby pro kazdy z téchto geometricky jednoduchych konturovych
prvkl pak muze provadét fidici jednotka vzdy v jednom obrabécim
kroku, kdyz jsou v NC-programu stanoveny vSechny obrabéci kroky ve
spravném pofadi a se vSemi nezbytnymi okrajovymi podminkami. Nezb-
bytné okrajové podminky se mimo jiné skladaji z technologickych funkci
(rychlosti, polty otacek atd.) a z pomocnych funkci stroje (napf. pro chla-
dici kapalinu ¢i upinani os).

(= Zakladni smérnice o struktufe NC-programu jsou uvedeny v DIN
66025.
Norma DIN 66025 ”Struktura programu pro Cislicové fizené vyrobni
stroje” (€ast 1 a 2) obsahové souhlasi s mezinarodni normou: ISO/
DIS 6983 a ISO/DP 6983 "Numerical control of machines”.

oy v

IndraMotion MTX spravuje NC-programy v "systému souborud” fidici jed-
notky. Kromé toho existuje moznost pfipojit externi jednotky a zpra-
covavat programy pfimo z nich.

DalSi udaje o systému soubori a pristupovych opravnénich, stejné
jako informace o sestavovani a editaci dil¢ich programu naleznete v
navodu k obsluze MTX.
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21 Zakladni informace o standardnim programovani a programovani

CPL

Ridici jednotka nabizi dvé moznosti programovani:
e Standardni programovani nebo programovani DIN
® Programovani CPL (CPL: Customer Programming Language).

Standardni programovani nebo programovani DIN popisuje sled
pohybu a jejich okrajové podminky (geometrie, kinematika, dynamika,
opravy atd.). Standardni programovani je Cisty pfikazovy jazyk pro
fizeni pohybu na stroji a ovladani urcitych konkrétnich funkci stroje.
Syntaxe IndraMotion MTX se sklada z pfikazu, které jsou stanoveny v
ramci DIN 66025 (G- a M-kédy), a z podstatného rozSifeni v oblasti
G-kédu a pridavnych jazykovych syntaktickych prvku.

Zakladnimi prvky standardniho programovani jsou tzv. NC-funkce,
kterym je vzdy pfifazena programovaci syntaxe.

NC-funkci mohou byt pfifazeny dalSi parametry, pomoci nichz je funkce
parametrizovana.

Priklad:

NC-funkce: G2 Kruhova interpolace ve sméru
hodinovych ruciek

Parametry: |, J, K, R Soufadnice stfedu, polomér

Programovani CPL (Customer Programming Language) se orientuje
na standard jazyka BASIC, ale obsahuje také prvky struktury podobné
Pascalu. Proto se da snadno naudit.

CPL je skuteé&ny programovaci jazyk a predstavuje tedy rozSifeni mo-
Znosti programovani. Obsahuje programové prvky, které jsou mimo oh-
nisko Fizeni stroje, pficemz specialni systémové funkce umozhuji
pfistup k systémovym datlim fidici jednotky.

Programovani CPL nabizi nasledujici moznosti:

® Symbolické programovani s proménnymi

® Zpracovani znakovych fetézcu

® Zpracovani soubort

® Matematické operatory: +, -, *, /,

a trigonometrické funkce, ...

Relacni operatory: =, <, >, ...

logické operace: NOT, AND, OR, ...

e Kontrolni struktury pro fizeni prabéhu programu: REPEAT, WHILE,
FOR, IF, CASE, GOTO, ...

® Systémové funkce pro zjiSovani internich systémovych stavu: po-
lohy, aktivni funkce, data nastrojl, signaly rozhrani, ...

® Procesové sluzby: volba programu, zakladni poloha, spusténi pro-
gramu, zadavani provoznich rezima

Tak je mozné vytvaret a ukladat libovolné obrabéci procedury ve varia-
bilnim zplsobu zapisu.



R911305815 /01 | IndraMotion MTX Electric Drives | Bosch Rexroth AG 2-3
and Controls

Z&klady NC-programovani

Instrukce CPL se zapisuji s ohledem na formalni pfedpisy zasadné

velkymi pismeny.

Pouzivani CPL vede:

® ke zkraceni NC-programu u opakujicich se postupu a stejnych ¢asti
programu

® kvariantam programu zavislym na stavu diky pfistupu k systémovym
stavim fidici jednotky.

Podstatny rozdil mezi standardnim programovanim a programovanim
CPL spociva v tom, ze vSechny ¢asti CPL jsou spustény jiz v okamziku
pfipravy véty, pfimo pfi ¢teni pfislusného fadku programu. Pfi dalSim
zpracovani véty a v dobé interpolace NC-véty jiz tedy soucasti CPL nee-
xistuji.

Prvky CPL uvnitf
diléiho programu musi byt oznaceny!
V rdamci diléiho programu Ize pouZivat programovani CPL stejné jako
standardni programovani. Z davodu jednoznacnosti a v neposledni fadé
také kv(li efektivni interpretaci programu musi byt sou€asti programu
CPL specialné oznaceny:
® Véty programu, které obsahuji vyhradné prvky CPL, se oznaduji
pfimo na zacéatku véty celociselnou hodnotou bez znaménka
(Cislo Fadku).
Priklad:
20 Ax1s$="U” V CPL-vété 20 proménné String "Ax1$”
pfifadit hodnotu "U”.

® Jsou-li prvky CPL naprogramovany uvniti standardni NC-véty

(napf. kvuli programovani symbolickych proménnych), musi byt tyto

soucasti CPL vzdy uzavieny v lomenych zavorkach (’[" a ”]"). To

slouzi k tomu, aby byla NC-funkcim a parametrim NC-funkci

pfifazena parametrizovatelna hodnota. Proto jsou zde uvnitf lo-

menych zavorek dovoleny jen takové vyrazy, které se mohou v CPL

nachazet na pravé strané znaku "=" (proménné, matematické vyrazy,

systémové funkce, které davaji odpovidajici hodnotu).

Priklad:

N10 G1 Y[CPOS(X)] V NC-vété N10 ma osa Y pojet na stejnou
pozici obrobku, ktera byla naposledy napro-
gramovana pro osu X.

N20 V NC-vété N20 aktivujte vstupni

ROT([360/A+SIN(B)]) pomucku otageni. Uhel otoéeni je defi-
novan vyrazem CPL.

30 XP0S=100.5 V CPL-vété 30 bude proménné "XPOS”
pfifazena nejprve hodnota 100.5.

N40 G1 X[XPOS] Y10 V NC-vété N40 je obsah proménné "XPOS”
pfedan jako hodnota soufadnice ose X.
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Méjte na paméti okamziky interpretace mezi
soucastmi CPL a standardniho jazyka!

Diky specialnimu oznacovani jazykovych prvka CPL mize programator

okamzité poznat, které ¢asti programu jiz byly spustény béhem pfipravy

véty.

Prvky standardniho programovani se navenek projevuji az v okamziku

provadéni véty na stroji.

Priklad:

N523 KvProg(X[@KVvX]) V okamziku provedeni véty N523 je pro osu
X pouZita jako KV ta hodnota, kterou byla
osazena permanentni proménna @KVX v
okamziku pfipravy véty.

AZ do okamziku provedeni véty N523 v§ak muze byt proménna @KVX

osazena uplné jinou hodnotou (ktera byla napf. zapsana z jiného

kanalu)!

Abyste se zde vyhnuli nejasnostem, musite pouzit funkci "WAIT”. Pfikaz

Wait blokuje pfipravu véty, dokud neni kompletné zpracovana NC-véta

naprogramovana bezprostfedné pred touto vétou. Pfiprava véty je tak

synchronizovana s aktivnim stavem (okamzik interpolace) fidici jed-

notky. Zafizeni nasledné pokracuje pfipravou dalSi naprogramované

véty. V tomto okamziku neexistuji vibec zadné pfipravené véty, protoze

byly pfedtim vSechny zpracovany.

Priklad:

WAIT Synchronizace pfipravy véty

N523 KvProg(X[@KVvX]) V okamziku provedeni véty N523 je pro osu
X pouZita jako KV ta hodnota, kterou byla
osazena permanentni proménna @KVX v
okamziku pfipravy véty. Protoze vSak nyni
byla pfiprava véty synchronizovana, jedna
se o aktivni hodnotu proménné.
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2.2 Spojovani NC-programu

Po volbé programu se program nejprve kontroluje s ohledem na syntaxi
amozné cile skoku a volani podprogramu. Kromé toho se pro proménné
CPL vytvafeji odpovidajici spravni struktury, ke kterym ma Fidici jed-
notka béhem chodu programu pfistup. Tento proces se oznacuje jako
spojovani (nebo pfiprava).

Vysledkem Uspésné procedury spojovani je vytvorfeni tabulky spojeni
pro prislusny NC-program. VSechny tabulky spojeni IndraMotion MTX
jsou uloZeny ve specialnim adresafi, ktery je uréen v parametru stroje
3080 00004. Nazev tabulky spojeni programu se sklada z nazvu dil¢iho
programu, k némuz je pfipojena pfipona ”.I” (I: Link).

Béhem nabéhu fizeni hleda fidici jednotka ke viem existujicim ta-
bulkéam spojeni pfislusny NC-program. Hledani pfitom probiha podle
vyhledavaci cesty nastavené v parametru stroje 3080 00001. Tabulky
spojeni, pro které neni nalezen zadny dil&i program, jsou vymazany.

Pfi nové volbé jiz spojeného NC-programu pouziva IndraMotion MTX jiz
existujici tabulku spojeni, pokud se mezitim nezménil dil¢i program. Pro
zméné programu probiha nové spojeni.

Spojovani podprogram

Pokud jsou ve spojovaném programu volany podprogramy, kontroluje
IndraMotion MTX, jestli pro né existuji platné tabulky spojeni. Pokud
ano, nejsou takové podprogramy znovu spojovany. Tim se da podstatné
zkratit proces spojovani.

Jestlize se v dil€éim programu nevyskytuji zadné prvky CPL (skoky,
proménné CPL, vyrazy CPL atd.), ale pouze NC-véty (DIN) a volani
podprogramu, nemusi byt program pfed provedenim vyslovné spojen.
V takovém pfipadé je mozné pfi volbé programu pfepnout soft klavesu
"CPL Prog/DIN Prog” nanastaveni "DIN Prog”. Podprogramy jsou pak v
prubéhu programu pfipojovany podle potfeby, coz mlze za urcitych
okolnosti vést ke zpozdénim v obrabécim procesu.

Je-li volani podprogramu naprogramovano pomoci proménnych CPL
(napt. P[UP$]), probéhne spojovaci procedura pro tento podprogram az
v pribéhu programu, protoze teprve tehdy mize byt uvolnén nazev
proménné. Podprogram vyvolany timto zplsobem je tedy, pokud jesté
neexistuje Zadna tabulka spojeni, vzdy dodateéné spojen.

Ovliviiovani spojovaciho procesu pomoci identifikace DIN/CPL

Spojovani se da ovlivnit za pfedem popsanych pfedpokladd také pfimo,
instrukcemi v dil¢im programu, nezavisle na aktualni poloze soft klavesy
"CPL Prog / DIN Prog”.

Pfitom je tfeba naprogramovat na zaCatku prvniho Ffadku programu
klicové slovo ”(DIN)”. Také v tomto pfipadé se podprogramy spojuji
podle potfeby v pribéhu programu.
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Jednotky spojeni

and Controls

Instrukce (DIN) mUze byt naprogramovana také v prvnim fadku kazdého
podprogramu, coZ naopak znamena, Ze takto oznaCeny podprogram
nebude spojen.

Alternativné muze byt klicové slovo "DIN” (bez kulatych zavorek)
zapsano také pfimo za volanim podprogramu ve volajicim programu (viz
téz kapitola 2.6 Podprogramy).

Analogicky k instrukci (DIN) existuje také klicové slovo "(CPL)”, které se
rovnéz programuje na zaCatek prvniho fadku programu. To si vynucuje
vytvoreni tabulky spojeni pro pfislusny program i v pfipad€, Ze bylo pod
nastavenim vybrano "DIN Prog” nebo byl vyvolan jako podprogram s
identifikaci DIN.

Dodate¢nym spojovanim v priibéhu programu vznikaji vzdy samostatné

jednotky spojeni:

® Pokud je volani podprogramu naprogramovano pomoci proménné
CPL (napf. P[UP$] ), patfi volajici program a volany podprogram k
riznym jednotkam spojeni.

® Je-lipodprogram naprogramovan pfimo, ale dodate¢né spojen (nap-
f. kvuli identifikaci DIN pfi volani podprogramu: P UP DIN), patfi vo-
lajici program a volany podprogram sice ke stejné jednotce spojeni,
ale vS8echny dalSi podprogramy vyvolané podprogramem nalezi do
jiné jednotky spojeni.

Pokud jde o platnost proménnych CPL mezi programy riiznych jednotek

spojeni, plati:

® Globalni proménné jsou pro kazdou jednotku spojeni nové defi-
novany. Jestlize tedy existuji globalni proménné se stejnym nazvem
v (pod)programech riznych jednotek spojeni, jedna se o navzajem
nezavislé proménné.

® Pokud maji byt vyménovany informace o pevnych proménnych mezi
programy rdznych urovni spojeni, mize to probihat pouze pomoci
permanentnich nebo strukturovanych proménnych CPL.
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2.3 Zakladni sou€asti NC-programu

NC-program se sklada nejméné z 1 programové véty.
Pro programoveé véty plati:

V kazdé programové vété smi byt naprogramovan nejvys 1 konturovy
prvek (napf. pfimka, kruhovy oblouk).

Prazdné radky prfed nebo za programovou vétou jsou dovoleny pro
lepsi Clenéni, resp. Citelnost programového kodu.

Programova véta nesmi byt delSi nez 512 znaka.

Programova véta je ukon¢ena ASCIl-znakem <L INEFEED>.

Programova véta se sklada nejméné z jednoho programového
slova (napf. NC-funkce, funkéni parametr).
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Instrukce

Doplnujici podminky

and Controls

Instrukcemi se rozumeéji programova slova, ktera pfimo nebo nepfimo
ovliviuji drahu nastroje, pribéh programu, stav nebo zpUsob reakce
fidici jednotky. Napf. vSechny NC-funkce jsou typickymi instrukcemi.
Dostupné NC-funkce naleznete s pfisluSnym syntaktickym pfedpisem v
kapitole 4.

Zvlastni misto mezi instrukcemi zaujimaji drahové funkce:

Drahové funkce popisuiji, jakym zpisobem ma probéhnout najeti na po-
zici (napf. pfimka, kruh, s interpolaci zu€astnénych os nebo bez ni,
najezdovy pohyb v posuvu nebo rychlobéhu atd.).

Pfiklady: GO, G1, G2

Drahové funkce se ¢asto programuiji ve vété s udajem o poloze, draze,
resp. poloméru. V takovych pfipadech spoustéji drahové funkce vzdy
také pojezdové pohyby.

Rovnéz polohové nebo drahové udaje, které jsou naprogramovany v
programové vété bez drahové funkce, spoustéji vzdy pojezdové po-
hyby, protoze néjaka drahova funkce je vzdy aktivni.

PFiklad:
Drahova funkce se zadanymi soufadnicemi
GO1 X40 Y50 Najeti v posuvu do X40/Y50

-

Zadané souradnice
Drahova funkce

Doplfiujicimi podminkami se rozuméji programova slova, pomoci
kterych se na stroji nastavuji okrajové podminky potfebné pro obrabéni
nebo technologii.

Dulezita programova slova, ktera funguji jako doplfiujici podminky:
F<¢islo> ovliviiuje posuv synchronnich os

FA<¢islo> ovliviiuje posuv asynchronnich os

S<¢islo> ovliviiuje pocet otacek vietena

M<¢islo> aktivuje M-funkce (napf. volba pfevodového stupné, smér
otaCeni vietena, vyvolani podprogramu). Také pomocné
funkce se Casto programuji jako M-funkce.

T<¢&islo> vybira nastroje

Programova slova jsou podrobnéji vysvétlena v kapitole 4.
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Pfiklad: Drahova informace s doplfiujicimi podminkami

GO1 G71 X40 Y50 F250 S500 TO5 MO3

Doplnujici podminky

Najet v posuvu do X40/Y50;
s naprogramovanou
hodnotu F (posuv = 250
mm/min) a hodnotou S
(poCet otaCek = 500
mm/min); s  vFetenem
otacejicim se doprava a
pfipravit nastroj T05 v
zasobniku nastroju.

1= Ackoli takové doplnujici podminky neslouzi bezprostiredné k po-
pisu kontury nebo pribéhu drahy, mohou piesto ovliviiovat po-
hyby na stroji nebo je také spoustét (napf. pohyb zasobniku

nastroju)!
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2.3.1 Programova slova

Programoveé slovo je:
1. NC-funkce, nebo

2. parametr s hodnotou nebo seznamem parametru. Parametr je v
dil¢im programu identifikovan svou syntaxi (adresou).

= Synchronizacni prikazy NC véty a volani podprogramu jsou spe-
cialni pripady NC-funkci, protoze mohou byt naprogramovany
spole¢né se seznamem parametrti CPL.

Kazdé programové slovo se vzdy sklada z jednoho nebo dvou dil€ich

slov, ktera mohou byt kombinovana nasledujicim zpusobem:

Programové Dil¢i slovo 1: Dilci slovo 2: Priklady:
slovo:
NC-funkce Syntaxe funkce |- AxAcc
GO
G52.1
Syntaxe funkce |Seznam AxAcc(...)
parametru GO(NIPS)
Syntaxe funkce | Hodnota D5
M777
Ptikaz synchroni- | Syntaxe pfikazu |- OFFSTOPA
zace Syntaxe pfikazu | Seznam WPV[@9=10]
parametri CPL
Podprogram UP-syntaxe, - P UP1
UP-nazev G471
UP-syntaxe Seznam P UP2[7,@25]
UP-nazvy parametri CPL | Gg1[z,R1]
Parametr Syntaxe parame- | Hodnota X-23.45
tru Y=AC(40)
S250
F5000
Syntaxe parame- | Seznam 0(0,0,1)
tru parametrd ROTAX(0,45)

= G-aM-kédy se mohou vyskytovat s dil€éim slovem 2 i bez ného:

e U G- a M-kédu s pevnou vnitini funkci je €iselna hodnota
soucasti syntaxe,
napr. G0, G17, G54, M0, M3, M19, ....

e U uzivatelsky definovanych funkci (volani podprogramt a po-
mocné funkce) neni Ciselna hodnota soucasti syntaxe, ale
predstavuje hodnotu pro funkci. Tyto funkce jsou zkonfigu-
rovany v ramci parametru stroje.
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Programova slova z NC-funkci
Zde obecné plati:

® NC-funkce se mohou syntakticky skladat jak z G- a M-kodd, tak i z
jazykovych prvkad.

Pfiklady: "G0”, "G41”, "G141”, "G52 .07, "M30”, "Mirror(...)"

VSechny dostupné NC-funkce naleznete s pfislusnym syntaktickym
pfedpisem v kapitole 4.

® NC-funkce mohou mit dal$i parametry, s nimiz je mozné fidit zpusob
prace NC-funkce. Pfitom rozliSujeme 3 pfipady:
® Parametry, které jsou naprogramovany jako samostatné progra-
mové slovo v NC-vété, napf. "G02 X10 11.3 J2.5 G94 F1000".
Jedna se pfitom pfevazné o takové parametry, které jsou defi-
novany v DIN 66 025.

® Parametry, které jsou sice naprogramovany jako programove
slovo, avSak uvnitf seznamu parametri se specifickymi syn-
taktickymi prvky uzavieného v kulatych zavorkach, napf.
"KvProg(X1.2,Y1.2)".

® Parametry uvnitf seznamu parametri bez specifickych syntak-
tickych prvkt uzavieného v kulatych zavorkach, pro které je na-

programovana pouze hodnota na definovaném misté, napf.
"Coord(0,1)”, "Rotate(45)”, "GetAxis(Z1,Z,W,REV)".

® Seznamy parametrd mohou byt volitelné a obsahuji nejméné jeden
mozny parametr. Jestlize existuje pro seznam parametru vice
parametrd, jsou tyto parametry navzajem oddélené carkou.

(= Existujici, ale ne soué¢asné pouzitelné parametry (alternativni
parametry) oznac¢ujeme v této prirucce znakem ”|” mezi obéma
alternativami. Znak ”’|” se neprogramuje.

® Parametry NC-funkci mohou byt volitelné. Jestlize nejsou naprogra-
movany, pouzivaji se zpravidla standardni nastaveni, ktera mohou
byt pevné kédovana nebo uloZzena v parametrech stroje.

(= V této priruéce oznacujeme
e volitelné parametry slozenymi zavorkami a
® symboly pro naprogramované hodnoty Uhlovymi zavorkami.
Slozené a uhlové zavorky se neprogramuji.

Priklad:
Syntakticky pfedpis:TangToolOri ({SYM<s>},{ANG<a>})

Na zakladé syntaktického predpisu rozpoznate, Ze jsou parametry
SYM a ANG volitelné. K SYM se misto symbolu <s>, resp. K ANG se
misto symbolu <a>musi naprogramovat vhodna hodnota. Které hod-
noty pro <s> a <a> jsou dovoleny, je zpravidla uvedeno v syntak-
tickém pFedpisu.

Programovani mozné k vySe uvedenému syntaktickému pfedpisu by
proto bylo ”TangToolOri (SYM4)” .
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Seznamy parametru bez specifickych syntaktickych prvku:

V8echny parametry v tomto typu seznamu jsou konstanty a pfedavaji se
pfimo jako Ciselna hodnota nebo nazev. Musi byt naprogramovany v
presné definovaném poradi, protoze vyznam kazdého parametru je dan
pouze jeho pozici v seznamu.

V dusledku zameény poradi parametri mize vzniknout UpIné jiné
plsobeni:

Priklad:

GetAxis(X1,X,Y3,Y) Osy se systémovymi nazvy X1 a Y3 jsou
pfevzaty do kandlu a jsou jim pfifazeny
nazvy kanald "X” a "Y”.

GetAxis(X1,Y3,X,Y) Osy se systémovymi nazvy X1 a X jsou
pfevzaty do kanalu a jsou jim pfifazeny
nazvy kanall "Y3” a "Y”.

Parametry v seznamu parametri bez specifickych syntaktickych
prvk( mohou byt volitelné. V takovych pfipadech plati:

® \/olitelné parametry na zacatku a uvnitf seznamu mohou byt vy-
nechany, ale musi byt naprogramovana pfislusna ¢arka. Jediné tak
zUstane pozice parametrd v seznamu jednoznacna.

e \olitelné parametry na konci seznamu mohou byt vynechany a sez-
nam muze byt ukonéen znakem ”)”.

Priklad:
GetAxis(<Phy.Ax1> {,<Log.Ax1>} {,<Phy.Ax2} {,<Log.Ax2>} {,...})

naprogramovano bez parametru uprostfed:  GetAxis(X,,Z)
naprogramovano bez parametrd na konci: GetAxis(X)

Pouzivani vyrazi CPL v seznamech parametra bez specifickych syn-

taktickych prvku:

® Pokud jsou jednotlivé prvky pfevzaty jako vyraz CPL, musi byt vzdy
uzavieny v lomenych zavorkach.

Priklad:

Nazvy proménnych jako pfedavané parametry:

10 AX1$="U” Proménna String "AX1$” ma obsah
”UH.

20 AX2%="Vv” Proménna String "AX2$” ma obsah

: ”V”.

N100 G17([AX1$],[AX2%$]) G17 upina s osami U a V pracovni ro-
vinu.

Seznamy parametra se specifickymi syntaktickymi prvky:

Poradi vSech parametrll v tomto typu seznamu je libovolné, protoze
vyznam parametru je ur€en jeho naprogramovanou syntaxi.
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Priklad:

"KvProg(X1.2,Y1.4,Z1.6)" a

"KvProg(Z1.6,Y1.4,X1.2)”

maji stejny ucinek, protoZe jednotlivé hodnoty KV mohou byt diky
adresam os X, Y a Z jednoznacné pfifazeny.

Pro syntaktické prvky stejné jako pro Ciselné hodnoty se smi pouzivat
vyrazy CPL. Ty pfitom musi byt uzavieny vlomenych zavorkach ”[" a*]".

Pfiklad:
20 WERT=1.2 Prifadit proménné "WERT” hodnotu
1.2

N30 KvProg(Y[WERT],X1.2) Naprogramovat hodnoty Kv os Y a X.
Osa Y obdrzi hodnotu, ktera je v
proménné "WERT”, osa X hodnotu
1.2 (konstanta).

Priklad:
40 ACHSB$="X":FACT%=2 Prifadit proménné String "ACHSB$”

hodnotu ”X” a proménné Integer
"FACT%” hodnotu 2.

N50 Scale([ACHSB$][FACT%]) Zapnout pro osu "X” méfitko s fakto-
rem 2.
Odpovida naprogramovani: Scale(X2)
Priklad:
60 DIM PARAMETER$(10) Vytvofit znakové pole pro
fetézec s max. 10 znaky.

70 PARAMETER$=""X2"
N80 AxAcc([Parameter$]) Pfifadit ose "X” zrychleni osy
2 m/s2.

Programova slova jako parametry
Parametry s nasledujici hodnotou:
Pro takova programova slova obecné plati:
® Adresa zacina vzdy pismenem a miiZze se skladat z nékolika znaku.

® Programova slova s adresou a Cisly se pouzivaji napf. k progra-
movani

oznaceni os a souradnic (napf. X..., Y..., Z..., B...)
polomérl (R...) a parametr( interpolace (l..., J..., K...)
hodnot posuvu, resp. ¢asu (F...)

poctu otacek vietena a feznych rychlosti (S..., S;i=...)
externich oprav nastroju (ED...)

D-korektur (D...)

pomocnych funkci (M..., T...)
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Programovaci atributy

and Controls

® Nevyznamné nuly se nemusi programovat.

® Desetinna Cisla se zapisuji s desetinnou te€kou; nuly na konci se mo-
hou vynechavat (napf. ”X100.500” odpovida "X100.5”)

® Pokud neni naprogramovano Zzadné znaménko nebo je naprogra-
movano znaménko plus, je nasledujici hodnota vzdy interpretovana
jako kladna. Znaménko minus deklaruje zapornou hodnotu.

Priklad:

Programové slovo, skladajici se z pismena adresy a €isla
(zde: hodnota soufadnice osy X)

X-2407.0458

‘ I‘-|odnota za desetinnou tec¢kou

Hodnota pfed desetinnou teckou
Znameénko

Pismeno adresy

Parametry s nasledujicim seznamem parametru:

Pro takova programova slova obecné plati:

® Plati v zasadé stejné Udaje jako pro programova slova, ktera se
skladaji z adresy a Cisla

® Seznam parametrll je naprogramovan za adresou a uzavien v ku-
latych zavorkach. Jednotlivé prvky musi byt navzajem oddéleny
carkou.

® Prvky v seznamu parametrl jsou konstanty a pfedavaji se pfimo jako
Ciselna hodnota nebo nazev. Musi byt naprogramovany v pfesné de-
finovaném pofadi, protoze vyznam kazdého parametru je dan pouze
jeho pozici v seznamu.

® Pokud jsou jednotlivé prvky pfevzaty jako vyrazy CPL, musi byt uza-
vieny v lomenych zavorkach.

® Programova slova s adresou a seznamem parametri se pouzivaji
napf. k programovani
® spline koeficientld (z.B. X(...)..., Y(...)..., Z(...)..., B(...)...)
e orientace vektoru (O(...), ROTAX(...) )

Pfi programovani poloh os a soufadnic existuje volitelna moznost speci-
fikovat pro naprogramovanou hodnotu polohy programovaci atribut.

Bez programovaciho atributu je hodnota polohy interpretovana podle
soucasného modalniho stavu stroje.

S programovacim atributem je mozné lokalné potlagit modalni stav osy,
resp. soufadnice.
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IndraMotion MTX zna nasledujici atributy:

AC(...): Naprogramovany polohovy udaj je nezavisle na G90/G91
interpretovan jako absolutni.

IC(...): Naprogramovany polohovy udaj je nezavisle na G90/G91
interpretovan jako inkrementalni.
DC(...): Poloha naprogramovana pro nekone¢nou osu je najizdéna

po nejkratSi draze, nezavisle na nastavenich v parametrech
stroje a nezavisle na naprogramovani funkce "PosMode”.

ACP(...): Poloha naprogramovand pro nekonecnou osu je najizdéna
s kladnym smérem otaceni, nezavisle na nastavenich v pa-
rametrech stroje a nezavisle na naprogramovani funkce
"PosMode”.

ACN(...): Poloha naprogramovana pro nekone¢nou osu je najizdéna
se zapornym smérem otaceni, nezavisle na nastavenich v

parametrech stroje a nezavisle na naprogramovani funkce
"PosMode”.

Priklady:

N10 G90 G1 F1000 X10 Y=IC(15) Osa X pojizdi absolutné do polohy 10,
osa Y inkrementalné o 15 mm dal.

N20 G91 X=AC(15) Y5 Navzdory G91 pojizdi osa X do abso-
lutni polohy 15, osa Y pojizdi
inkrementalné o 5 mm dal.

N30 B=DC(90) Osa B (nekone€na osa) ma najet po
nejkrat$i draze do polohy 90 stupnu.
N40 B=ACP(350) Osa B ma najet s kladnym smérem

otaceni do polohy 350 stupnu (draha
pojezdu: 260 stuprid).

N50 B=ACN(O) Osa B ma byt polohovana se
zapornym smeérem otaceni na 0 stupnu
(draha pojezdu: 350 stupnu).

Pouzivani oddélovacich znakd mezi 2 dil€imi slovy

Kazdé dil¢i slovo se mlze skladat z jednoho nebo nékolika (fetézce)
znakl. Kazdy programovatelny znak se da klasifikovat podle nasle-
dujicich skupin:
® Pismena:"A”-"Z","a” -"z"

Cislice (v&etné desetinné tecky!): 70"-"9”,”.”

[ J
® Znaky, které funguji jako oddélovaci: ™ ”, *=", "+”, =" "(*, 7Y’
e Jiné specialni znaky (dale nedulezité)

Mezi 2 sousednimi dilCimi slovy musi byt naprogramovan oddélovaci
znak, kdyz:

e dil¢i slovo uvedené vepfedu konc&i pismenem nebo Cislici a
® dilgi slovo uvedené za nim zacina pismenem, resp. Cislici.
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and Controls

To je napf. v pfipadé,
® kdyz za NC-funkci bez hodnoty a seznamu parametrii nasleduje
dal$i syntaxe, nebo

® kdyz syntaxe parametru konci Cislem a parametru ma byt pfifazena
Ciselna hodnota.

Priklady:
1.N10 OVE FeedForward(...) vhodny oddélovaci znak: ” ”.
2.N20 X2=2 vhodny oddélovaci znak: "="

Ve 2. pfipadé je mozné alternativné pouzit jako oddélovaci znak také ””

¥ N

nebo "+”, pfi zaporné pfifazené hodnoté je mozné téz "-”.

Pouzivani oddélovacich znakdl mize mit vyznam také v seznamech
parametrl s prvky souvisejicimi se syntaxi!

Zvlastnosti pii oznac¢ovani os a souradnic

Ktery identifikator os a soufadnic je zapotfebi v fidici jednotce, musite
stanovit v parametrech stroje:

e MP 1003 00001 Systémové oznaceni 0s

MP 7010 00010 Kanalové oznacgeni os

MP 7010 00020 Volitelné nazvy os kanalu

MP 7080 00010 Nazvy soufadnic kanalu

MP 7080 00020 Kartézské nazvy soufadnic kanalu

Oznaceni os a souradnic zacinaji vzdy pismenem a smi:

® se skladat z jednoho nebo vice pismen, pficemz vysledny znakovy
fetézec nesmi byt stejny jako NC-funkce.

Pfiklady: "X”, "PALETTE”

® se smi skladat z jednoho nebo vice pismen a kongit Cislem.
Priklady: "X1”, "PALETTE1”

® Pfitom je pro oddéleni mezi identifikatorem a nasledujici hodnotou

nutné naprogramovat vhodny oddélovaci znak: "=", ”+”, ”-” nebo me-
zera.
Priklad:
Jsou definovany identifikatory os "X” a "X2”.
N4O G1 X10 Osa X pojizdi do polohy 10
N50 G1 X20 Osa X pojizdi do polohy 20
N6O G1 X2.5 Osa X pojizdi do polohy 2.5
N70 G1 X=2.2 Osa X pojizdi do polohy 2.2
N80 G1 X 2.8 Osa X pojizdi do polohy 2.8
NO9O G1 X2 Osa X pojizdi do polohy 2
N100 G1 X2 1 Osa X2 pojizdi do polohy 1
N110 G1 X2=2.8 Osa X2 pojizdi do polohy 2.8
N120 G1 X2+3 Osa X2 pojizdi do polohy 3

N130 G1 X2-2.4 Osa X2 pojizdi do polohy -2.4



R911305815 /01 | IndraMotion MTX Electric Drives | Bosch Rexroth AG ~ 2-17
and Controls

Z&klady NC-programovani
2.3.2 Konec programu

Konec programu, resp. podprogramu je dosazen v nasledujicich
pfipadech

® na konci souboru nebo
® na programovém fadku, ktery obsahuje "M2”, "M02” nebo "M30”.

Priklad:
N250 ... N250 je posledni programova véta.
M30 Konec programu.

Na konci podprogramu nasleduje zpétny skok do volajiciho programu.
V8echny modalni stavy ("‘modalni” viz strana 2-18) pfitom zUstavaji za-
chovany.

Po skonceni hlavniho programu nasleduje skok na jeho zacatek a
C¢ekani na novy pfikaz "NC-Start”. Pokud byla pro ukon¢eni hlavniho
programu pouzita funkce "M2”, "M02” nebo "M30”, jsou modalni stavy
nastaveny na slozku M30 Initstring.
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24 Pusobeni programovych slov
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Programova slova mohou pUsobit “"modalné” nebo "nemodalné”.

modalni

"modalni” znamena, Ze programové slovo zustava v kazdé dalSi progra-
mové vété ucinné tak dlouho, dokud

® neni naprogramovano stejné programove slovo s jinou hodnotou,

® neni naprogramovano jiné programové slovo, které zrusi jeho
plsobeni, nebo

® neni cilené vypnuta funkce programového slova.

(= Jako synonymum pro “modalni” se nékdy pouziva také vyraz ’sa-
modrzné”.

Pfiklad dil¢iho NC-programu:

N10

N20

N30

N40

N50

NGO

N70

N80

N90

F1000
GO X0 YO
Z100

G1(IPS1) X10 Y10

X20

G1(1PS2) X30 Y30

X40 Y40 F500

GO X0 YO

Scale(X2,Y2)

N200 Scale()

Nastavte rychlost posuvu na 1000 mm/min.
F1000 plsobi modalné.

Linearni interpolace v rychlobéhu do polohy
X0/Y0. GO pusobi modalné.

Linearni interpolace v rychlobéhu do polohy
Z100.

Linearni interpolace (v posuvu; s jemnym
polohovacim oknem) s 1000 mm/min do po-
lohy X10/Y10.

G1 rusi pasobeni GO.

G1(IPS1) plsobi modainé.

Linearni interpolace (v posuvu; s jemnym
polohovacim oknem) s 1000 mm/min do po-
lohy X20/Y10.

Linearni interpolace (v posuvu; s hrubym
polohovacim oknem) s 1000 mm/min do po-
lohy X30/Y30.

G1 bylo naprogramovano s jinou hodnotou
(IPS2). G1(IPS2) pusobi modalné.

Linearni interpolace (v posuvu; s hrubym
polohovacim oknem) s 500 mm/min do po-
lohy X40/Y40.

F bylo naprogramovano s jinou hodnotou
(500). F500 pusobi modalné.

Linearni interpolace v rychlobéhu do polohy
X0/YO.

GO rusi pasobeni G1(...).

GO pusobi modalné.

Zapnout funkci méfitka. Funkce méfitka
plUsobi modalné.

Funkce méfitka je nadale ucinna.

Vypnout funkci méfitka.
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nemodalni
"nemodalni” znamena, ze programové slovo pusobi pouze v progra-
mové vété, ve které bylo naprogramovano.

(= Jako synonymum pro "nemodalni” se nékdy pouzivaji také pojmy
”nesamodrzné” nebo ”lokalni”.

Pfiklad dil¢iho NC-programu:
N10 G1 F1000 Aktivovat linearni interpolaci. G1 pUsobi
modalné.

Nastavit rychlost posuvu na 1000 mm/min.
F1000 plsobi modalné.

N20 G75 X100 Y100 Méfici dotyk G75 plisobi nemodalné.
Funkce G75 potlacuje v této vété modalni
funkci G1.

N30 7100 Linearni interpolace v posuvu do Z100. G1

dal ptisobi modainé.
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2.5 Specialni prvky pro vytvareni programu

2.5.1 Oznaceni kanalt

Tim urCujete, ve kterém kanalu smi byt pfislusny program vyhradné
pouzivan. Spusténi v jiném kanalu generuje béhovou chybu.
Oznaceni kanalu je zapsano na za¢atku programu.

Syntaxe:
$<cislo kanalu>

Priklad:

N10 $2 Tento program muize bézet pouze v kanalu 2.
: Programové instrukce

M30 Konec programu

(@l

2.5.2 sla vet
® Programové véty mlizete oznacit Cisly, abyste zlepsili ¢itelnost pro-
gramového kodu.
Jestlize zadate jednoznacna Cisla vét, existuje moznost naprogra-
movat skoky na tato Cisla.

® Programové véty, které obsahuji vyhradné prvky CPL, musi byt oz-
naceny Cisly. Takové véty se oznaduji také jako véty CPL.

Plati:

e Cisla vét musi byt vZdy naprogramovana jako prvni NC-slovo v pro-
gramovem fadku.

e Cislastandardnich NC-vét se skladaji z pismena adresy "N” a pfimo
nasledujiciho kladného Cisla
(Priklad: "N10”, "N10.2”).
Pamatujte si, ze vyrazy CPL ve standardnich NC-vétach musi byt
uzavieny v lomenych zavorkach.

e Cisla éistych vét CPL se skladaji vyhradné z kladného &isla bez
znaménka
(Pfiklad: ”10”, ”11.9”).
Za Cislem véty je naprogramovana instrukce CPL nebo CPL-dekla-
race véty.

® Je-livéta CPL ukongenaznakem”:”, musik ni byt pfipojena dalSi véta
CPL, ktera vSak nema Cislo fadku.
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2.5.3 Prazdné radky v programovém kédu

Pomoci prazdnych fadka je mozné strukturovat program a tim zvysit
jeho pfehlednost. Prazdné rfadky jsou fidici jednotkou pfeskakovany.

254 Komentare v dil€im programu

Komentare jsou v pribéhu programu preskakovany fidici jednotkou. Ko-

mentare se pouzivaji pro:

® zdokumentovani programového kédu nebo jeho opatfeni
vysvétlivkami

® komentovani celych programovych fadku nebo jednotlivych ¢asti.

Dobfe komentované programy usnadfiuji a urychluji pozdéjsi
pfepracovani, kdyz jsou napf. zapotfebi zmény v programu. Progra-
movy soubor se oviem s kazdym znakem komentare zvétSuje o 1 baijt.

Komentovani celych programovych radku

Mduzete uplné skryt kazdy programovy fadek, nezavisle na tom, jestli se
jedna o standardni NC-vétu nebo o vétu CPL. Pfi komentovani:

® naprogramujte na zaCatku véty stfednik ”;” nebo

® uzavriete cely fadek do kulatych zavorek ”(” a ”)”.

Komentaie ve standardni NC-vétée

Uvnitf standardni NC-véty mlzete naprogramovat komentar na libo-

volném misté:

e Naprogramuijte stfednik ”;” na misté, kde zagina komentaf. Ridici jed-
notka interpretuje programovy rfadek od stfedniku az do konce radku
jako komentar.

® Uzaviete samostatné komentare uvnitf standardni NC-véty do ku-
latych zavorek ”(" a 7). Tak je také mozné programovat "vnofené ko-
mentare”, napf. kdyz chcete uvnitf programového fadku skryt
sekvenci, ve které je jiz obsazen jeden komentar s kulatymi zavor-
kami.

Kulaté zavorky se nesmi pouzivat za funkcemi, pro které muze byt
voliteIné naprogramovan seznam parametrt s kulatymi zavorkami
(napf. GO, G1, G61), pficemz ale tento seznam parametr nebyl na-
programovan.

Priklad:
N10 GO (<text komentare>) Neplatné naprogramovani!
N20 GO (NIPS) (<textkomentafe>) Platné naprogramovani!

® Za funkci s moznym volitelnym seznamem parametrd mulzete v
pfipadé nepouziti seznamu paramer( uvést komentar pomoci znaku
"II”. Takovy komentar se da alternativné ukoncit s pouzitim znakl "\\".
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Komentare ve vété CPL
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Uvnitf vét CPL uvadéjte komentare oznadenim "REM”. Ridici jednotka
interpretuje programovy fadek od instrukce REM aZ do konce fadku jako

komentar.

Syntaxe:
REM <text komentare>

Priklad:

10 REM ***UP pro demaskovani stavového slova***

Priklady komentaia v diléim programu:

; <Komentar>

;:N10 <standardni NC-véta>

;20 <CPL>

( <Komentar>)

(N30 <standardni NC-véta>)

(40 <CPL>)

N50 G1 X0 YO ; <komentar>

N60 G1(IPS) (<komentaf>) F1000

N70 X10 (Y10 (<komentai>))

N80 GO //<komentar>
N90 GO //<komentai>\\ X0 YO

100 REM <komentai>

Programovy kéd

Radek komentare

Skryt standardni NC-vétu

Skryt vétu CPL

Radek komentare

Skryt standardni NC-vétu

Skryt vétu CPL

Komentar ve standardni NC-vété
Celistvy komentar ve standardni
NC-vété

"Vnofeny komentai” ve standardni
NC-véte.

Komentar za funkci, pro kterou
mohou byt naprogramovany voli-
telné parametry

Celistvy komentar za funkci, pro
kterou mohou byt naprogramovany
volitelné parametry

Komentare ve vété CPL.
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2.5.5 Pokyny v uzivatelském rozhrani

Odkazové programovani se pouziva pro zobrazeni instruktaznich textu
na NC uzivatelském rozhrani (max. 80 znaku). Tak mizete obsluhu
stroje napf. v pribéhu programu

® informovat o momentalnim stavu programu nebo

e vydat pokyny pro praci.

RozliSuji se dva typy pokynu:
® pokyny specifické pro kanal:
Ty se maZzou pfi zruSeni vybéru programu nebo v zakladnim nasta-
veni kanalu.
Syntaxe: MSG (<text pokynu>)
® pokyny presahujici kanaly:
Daiji se vymazat celkovym zakladnim nastavenim.
Syntaxe: GMSG (<text pokynu>)

Pokyn mlzete naprogramovat také proto, abyste vydali obsluze stroje
instrukci pro dal$i postup. Pfitom naprogramuijte ve stejném nebo nasle-
dujicim radku napf. "M0Q”. Tim zajistite, ze se program bezprostfedné po
vydanitextu pokynu prerusi. Program se znovu rozbéhne az po stisknuti

"NC-Start” .

Priklad:

: Programovy kéd

N60 (MSG Zmérte obrobek!) Vydani pokynu specifického pro
kanal

N70 MO Pockat na tlacitko NC-Start.
: Programovy kéd

Z duvodu kompatibility existuje pro odkazové programovani nékolik al-
ternativnich variant syntaxe, jejich funkce jsou ovSem ekvivalentni.
® Varianty syntaxe pro pokyny specifické pro kanal:
(MSG <text pokynu>)
(*MSG <text pokynu>)
(MSG, <text pokynu>)
(*MSG, <text pokynu>)
e Varianty syntaxe pro pokyny pfesahujici kanaly:
(GMSG <text pokynu>)
(GMSG, <text pokynu>)
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2.5.6 Skoky v prubéhu programu
Cim vétsi jsou programy, tim dlleZit&jsi je "Sisté programovani”. Pod tim
se predevsim rozumi:
e strukturované programovani,
® chybova tolerance a

e softwarova ergonomie.

Strukturované programy jsou obecné prehlednéjsi. Seskupeni smys-
lupinych Usekud nebo €asto pouzivanych funkci do (parametrizovanych)
podprogramu nebo pod jeden cil skoku, ktery je opatfen srozumitelnym
identifikatorem (Label), vede kromé lepsi Citelnosti také k efektivnéjsi
praci, protoze tyto programy mohou byt znovu vyuZzity i v jinych progra-
mech.

K dispozici jsou nasledujici moznosti:

e Vyvolani podprogramu
(viz kapitola 2.6 od strany 2-25)
Podprogramy se pouzivaji, kdyZz se béhem obrabéni nékolikrat vys-
kytuje urcity obrabéci postup, ktery se provadi stejnym nebo po-
dobnym zpUsobem.
Tento Usek naprogramujete pouze jednou (pfipadné s moznosti
predani parametr(), ulozite ho jako program a v pfipadé potfeby jed-
nodusde vyvolate.
Tim uSetfite programovy kod a misto v paméti. Kromé toho budou
vase programy pfehlednéjsi a jednodudsi na udrzbu.

® Instrukce skoku
(viz kapitola 2.7 od strany 2-32)

Instrukce skoku se pouZzivaji, chcete-li v ramci aktualniho programu
pokracovat ve zpracovavani programu v zavislosti na definovanych
podminkach (napf. vysledky vypod&td) na jinych mistech.

® Rozhodovaci/rozvétvovaci instrukce
(viz kapitola 2.8 od strany 2-38)

Tyto pfikazy se pouZzivaji, kdyz maji byt jednotlivé programové véty,
rizné useky programu nebo celé podprogramy provedeny v zavislo-
sti na urcitych podminkach.

® Opakovaci instrukce
(viz kapitola 2.9 od strany 2-42)
Opakovaci instrukce se pouZivaji, kdyZ maji useky programu nebo
celé podprogramy probihat opakované. Pfitom je zpravidla také
mozné zadat, kolikrat ma opakovani probéhnout.



R911305815 /01 | IndraMotion MTX Electric Drives | Bosch Rexroth AG ~ 2-25
and Controls

Z&klady NC-programovani
2.6 Podprogramy

Podprogramy (UP) se nazyvaji programy, které jsou volany volanim
podprogramu. Po provedeni podprogramu bézi volajici program dal,
pocinaje za vyvolanim podprogramu. Jestlize program vola sdm sebe,
nazyva se to "rekurzivni” volani podprogramu.

Hlavni program (HP) se nazyva program, ze kterého se preskakuje na

prvni Uroven podprogramu (uroven UP).

Formalné se hlavni programy a podprogramy nelisi, avSak pouze pod-

programy mohou byt vybaveny pfedavacimi parametry. Plati:

® Podprogramy mohou obsahovat standardni NC-véty a véty CPL.

e Kazdy dil¢i program muze byt vyvolan jinymi programy jako podpro-
gram. Program ovS§em nemuze vyvolat sdm sebe jako podprogram
(neni mozné rekurzivni vyvolani).

® \/olajici program muze pfedat podprogramu parametry.

o Maximalni hloubka vnofeni je 8, tzn. fidici jednotka dokaze udrZzovat
maximalné 8 soucasné otevienych Urovni podprogramda.

e Ridici jednotka rozliduje také u nazvil podprogrami mezi velkymi a
malymi pismeny.

= Informace o ukonéeni podprogramu naleznete v kapitole 2.3.2 na
strané 2-17.

PFiklad:
Vnofeni podprogram(l. UPx: Nazvy podprogram

HP UP1 uP2 UP7 uUP8

. ~ -~ 7~ e

P 7~ P 7~ -~ P 7~
no |z~ Lz Lz -

N1OUP1 L- N23 up2L- N32UP3L-" o @ @ N44 UPBL-
NI N24—\\ N33 45T
. N ~ ~
) ~N ~ ~ N
~N N N N

M30 M30™ M30™ M30 M30

1. droven podprogramii 2. uroven podprogramii 7. Grovef podprogramd 8. Groven podprogramu

Rozlisuji se lokalni a modalni podprogramy:

® Podprogramy jsou zpravidla lokalni. V tom pfipadé je podprogram
na pozici vyvolani vyvolan jednou.

® Je-linaproti tomu aktivovan modalni podprogram, je znovu vyvolan s
kazdym nasledujicim naprogramovanym pojezdovym pohybem, do-
kud neni jeho volba opét zruSena. To se vyuziva napf. ve vrtacich cy-
klech.

IndraMotion MTX nabizi nasledujici varianty pro vyvolani podprogramu:

® \/yvolanis P-adresou a nazvem podprogramu ze standardni NC-véty
(mozno se zadanim cesty).



2-26 Bosch Rexroth AG | Electric Drives IndraMotion MTX | R911305815 / 01
and Controls

Zaklady NC-programovani

Vyvolani pouze pomoci nazvu podprogramu bez zadani cesty a bez
P-adresy ze standardni NC-véty.

Podprogram jako uzivatelsky definovana G- nebo M-funkce ve stan-
dardni NC-vété.

Aktivace modalniho podprogramu s uzivatelsky definovanou syntaxi
ze standardni NC-véty.

Vyvolani pomoci funkce CALL z véty CPL.

Vyvolani podprogramu s P-adresou

Za adresou P je pfimo naprogramovan nazev podprogramu. Mize
byt naprogramovan také adresafr, ve kterém se podprogram nachazi.

Pro lepsi Citelnost mize byt mezi adresou P a nazvem podprogramu
naprogramovana mezera jako oddélovaci znak.

Vyvolani podprogramu musi byt naprogramovano na konci véty.
Pojezdové pohyby, které jsou naprogramovany ve stejné vété, jsou
provedeny jesté pred vyvolanim podprogramu (viz pfiklad).

Ve vété smi byt naprogramovano nejvy$ 1 volani podprogramu.
Vyvolani podprogramu je lokalni (ne modaini).

Syntaxe:

P{<cesta>}<nazev> {DIN}

kde

<cesta> Adresaf, ve kterém se nachazi podprogram.

<nazev> Nazev volaného programu.
DIN Volitelné. Brani spojeni podprogramu.

Tento parametr se pouziva, pouze kdyz podprogram nevola
zadné véty CPL a Zadné dalSi podprogramy. Jinak se v
pribéhu programu objevi chybové hlaseni.

Dal8i informace naleznete v Pfikaz CALL, strana 2-29.

Priklad:

N40 P Schéma rozlozeni Vyvolani programu "Schéma rozloZeni vrtanych
vrtanych otvor( otvor(”.

N50 X100 Po skoncéeni podprogramu nasleduje véta N50.

N140 GO X10 YO PUP1 Nejprve polohovani na X10/Y0 v rychlobé&hu.
N150 ZO0 Nasledné vyvolani programu "UP1”.

Po skon&eni podprogramu nasleduje véta
N150.
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Podprogramy mohou byt vyvolany také bez zadané P-adresy.
® Pfimo se programuje pouze nazev podprogramu.
® Zadani cesty neni mozné.

e \/yvolani podprogramu musi byt naprogramovano na konci véty.
Pojezdové pohyby, které jsou naprogramovany ve stejné vété, jsou
provedeny jesté pred vyvolanim podprogramu (viz pfiklad).

® Ve vété smi byt naprogramovano nejvys 1 volani podprogramu.

e \/yvolani podprogramu je lokalni (ne modaini).

Syntaxe:
<Né&zev>

kde

<nazev> Nazev volaného programu.

= Dejte pozor, aby tato programovaci varianta nevedla k zaménam s

normalni syntaxi!

Pouzivejte proto pro své podprogramy vzdy jednoznacné nazvy, abyste
zabranili chybnému vykladu v pfekladaci fidici jednotky.

PFiklady:

N40 XUP
N50 X100

N100 X1UP

N140 GO X10 YO XUP
N150 Z0

Vyvolani programu "XUP”.
Po skonc&eni podprogramu nasleduje véta N50.

Pozor! Zde naprogramovany nazev podpro-
gramu "X1UP” vede k syntaktické chybg, pro-
toze "X1” bude interpretovano jako soufadnice
osy s nazvem "X’ a program s nazvem "UP”
neexistuje.

Nejprve polohovani na X10/Y0 v rychlobéhu.
Nasledné vyvolani programu "XUP”.

Po skon&eni podprogramu nasleduje véta
N150.
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Uzivatelsky definované vyvolani podprogramu s G- a M-kédy

Rizeni nabizi moznost kromé jiz uvedenych volani podprogramd
® “nemodalni” volani podprogram( pomoci M-adresy

(viz MP 3090 00003 a MP 3090 00004), a
® “nemodalni” volani podprogramd pomoci G-adresy

(viz MP 3090 00001 a MP 3090 00002)

uzivatelsky definovat.

Je mozné pfifadit podprogramy maximalné pro 16 uzivatelsky definova-
telnych G-kddu a maximalné 8 uzivatelsky definovatelnych M-kédu; tyto
podprogramy jsou pfi naprogramovani prislusného G- nebo M-kédu vy-
volany jako lokalni (nemodalni) podprogramy.

G- a M-kody zkonfigurované jako volani poprogramu nesmi kolidovat s
pevné definovanymi G- a M-kody.

Ktera volani podprogramil jsou zkonfigurovana specialné na
vasem stroji, zjistite u pracovnika odpovédného za systém.

PFi programovani uzivatelsky definovanych volani podprograma plati:

e V diléim programu je naprogramovan pouze pfislusny G- nebo
M-kéd. Ktery podprogram je jim volan, vyplyva z konfigurace v para-
metrech stroje.

e \/yvolani podprogramu musi byt naprogramovano na konci véty.
Pojezdové pohyby, které jsou naprogramovany ve stejné véte, jsou
provedeny jesté pfed vyvolanim podprogramu.

® \/e vété smi byt naprogramovano nejvys 1 volani podprogramu.

® V/yvolani podprogramu je lokalni (ne modaini).

Uzivatelsky definované volani modalnich podprogramii

Modalné ucinné podprogramy jsou po prvnim vyvolani automaticky pro-
vedeny po kazdém pojezdovém pohybu, ktery byl pfedepsan standardni
NC-vétou. To plati, dokud jejich vybér neni zrusen specialni NC—funkci.

Modalni vyvolani podprogramu je zkonfigurovano véetné syntaxe
vypinaci funkce v parametrech stroje (viz MP 3090 00005 ff.).

Je mozné nastavit maximalné 15 modalnich podprogramu, které se
vzajemné rusi. VoIné definovatelnym syntaxim jsou pfitom pfifazeny
nazvy podprogramu. Kromé toho je tfeba zadat, kolik parametr( se da
maximalné pfedat do pfislusného podprogramu.

Syntaxe modalniho volani podprogramu nesmi kolidovat s pevné defi-
novanymi NC-funkcemi.

Ktera volani podprogramil jsou zkonfigurovana specialné na
vasem stroji, zjistite u pracovnika odpovédného za systém.
Standardné jsou zkonfigurovany vrtaci cykly G80, G81-G86 a G184.
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PFi programovani modalniho volani podprogram plati:

e V dil¢im programu je naprogramovana pouze prislusna zkonfiguro-
vana syntaxe modalniho podprogramu. Ktery podprogram je jim
volan, vyplyva z konfigurace v parametrech stroje.

® Ve vété smi byt naprogramovano pouze 1 volani podprogramu.

® \olani podprogramu je modalni, tzn. podprogram bude az do zruseni
vybéru znovu vyvolan po kazdém naprogramovaném pojezdovém
pohybu.

Vyvolani podprogramu v CPL pomoci pfikazu CALL
Pfikaz CALL nabizi moznost volat podprogramy také z Cistych CPL-pro-
gramu. Pfi programovani plati:
® Podprogram naprogramovany za pfikazem CALL je pfimo vyvolan.
® Pfikaz CALL musi byt naprogramovan v samostatné vété CPL.
e \/yvolani podprogramu je lokalni.

Za klicovym slovem CALL je uveden nazev programu, za nimz mohou
nasledovat pfedavaci parametry v lomenych zavorkach a na poslednim
misté identifikace "DIN” (pro ovliviiovani procesu Link).

= Ve vété CPL s instrukci CALL se nesmi pouzivat znak ”:”. Nasle-
dujici instrukce CPL musi byt naprogramovany v nové vété CPL.

Pfiklad:
50 IF A% = 1 THEN

%! CALL P999
% ENDIF

Ovliviovani procesu Link (”pfiprava”) pomoci identifikace "DIN”

Pokud pfi vyvolani podprogramu pomoci pfikazu CALL naprogramujete
jako ukonceni identifikaci "DIN”, nespoiji fizeni vyvolany podprogram.
Tak mlizete vyrazné urychlit napf. proces Link hlavniho programu, ktery
vyvolava vice podprogramd.

Priklad:

50 IF A% = 1 THEN

51 CALL P999 DIN Podprogram "P999” nebude spojen
52 ENDIF

M30

Doporucujeme programovat identifikaci "DIN” pouze tehdy, kdyz vyvo-
lany podprogram

® se sklada vyhradné z DIN-vét a

® nevola zadné dalSi podprogramy.
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Pokud podprogram kvali identifikaci "DIN” nebyl spojen a obsahuje
prvky CPL, vyda Fizeni v pribéhu programu odpovidajici chybové
hlaseni.

Alternativné muizete vlozit identifikaci "DIN” také jako komentar do

prvniho fadku vyvolaného podprogramu. Rizeni pak nespoji program.

Priklad: Identifikace "DIN” ve volajicim programu

N10 (DIN) Podprogram "P999” nebude spojen
N20 ...

Predavani parametri podprogramim

Pomoci seznamu parametrd CPL mohou byt podprogramu predany
parametry. Parametry jsou pfitom naprogramovany v jednom ze
seznam( uzavienych vlomenych zavorkach CPL ”[” a”]” bezprostfedné
za volanim podprogramu. Jednotlivé parametry jsou navzajem od-
déleny Carkami.

Jako parametry jsou pfipustné:

e Cisla

e Retézcové konstanty CPL (v apostrofech: "<fetézcova konstanta
CPL>"

® Proménné CPL

® Aritmetické vyrazy CPL

Parametry pfedané pfi vyvolani podprogramu jsou v podprogramu vzdy
volany s pouzitim proménnych P1, P2, P3 atd. podle pofadi pfedani pa-
rametru.

Parametry mohou byt volany také napf. s pouzitim proménnych
PA1TEST, P2XYZ atd., velka pismena nasledujici po P1, P2 atd. jsou
ovSem ignorovana (P1 = P1TEST = P1XY2).

Priklad:

e P1 mav UP P999 hodnotu 2.75,

® P2 ma hodnotu proménné X% v okamziku pfedani parametrd

® P3 ma hodnotu 0.

Jestlize ma P2iv podprogramu reprezentovat hodnotu INTEGER, da se
to provést pfipojenim znaku % k P2. Toto oznacéeni typu proménné mize
byt odpovidajicim zplsobem provedeno také u ostatnich typu
praménnych.

Hodnota jednotlivych parametril maze byt v podprogramu pfifazena
dal$im proménnym.
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Hlavni program:

50 IF A% = 1 THEN

51 CALL P999 [2.75, X%, 0] Vyvolani podprogramu s pfedanim
parametru

52 ENDIF

M30

Podprogram P999:

1 FAKTOR=P1 : XWERT%=P2% : KORRTAB%=P3%
N1 G1 X[XWERT%*FAKTOR]
N2 G22 K[KORRTAB%]

Pokud podprogram

® ma byt vyvolan s konstantami String jako pfedavacimi parametry a
® volajici program je zvolen bez spojeni,

musi se pouzit pfikaz PDIM.

Syntaxe:

PDIM <nazev parametru>(<velikost pole>)

Pokud neni naprogramovana Zadna nebo pfilis mala velikost pole, hlasi
fizeni chybu dil€iho programu "Unzulassige Variable”.

Priklad:

Hlavni program:

N10 (DIN)

N50 P UP[’Test”]
M30

Podprogram:

10 PDIM P1$(4)
M30

Proménna String P1$ ma hodnotu "TEST".
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2.7 Programovani navesti a instrukce skoku

S pouzitim instrukci skoku je mozné pokracovat v priibéhu programu v
urc€itych vstupnich bodech.

IndraMotion MTX nabizi s ohledem na instrukce skoku nasledujici
funkce:

® Programovani navésti pro standardni NC-véty (DIN)
Programovani navésti pro véty CPL

GoAhead (GOA): Skok dopfedu na standardni NC-vétu
GoBack (GOB): Skok dozadu na standardni NC-vétu
GoCond (GOC): Podminény skok na standardni NC-vétu
GoTo: Nepodminény skok na standardni NC-vétu

Skok CPL (GOTO): Skok na libovolnou programovou vétu

= Skok CPL GOTO se spoustijiz v okamziku spojeni. U standardnich
NC-prikazii se naproti tomu hleda cil skoku az v prabéhu pro-
gramu, coz mize mit nepriznivé dusledky pro chovani programu,
obzviaste v pripadé, ze cil skoku lezi daleko od mista vyvolani
skoku.

= Pomoci standardnich NC-prikazii skoku GoAhead, GoBack, Go-
Cond a GoTo se nesmi skakat do opakovaci instrukce CPL nebo
rozvétvovaci instrukce CPL, resp. z téchto instrukci CPL vyskako-
vat. To plati pro instrukce CPL:

e REPEAT - UNTIL

WHILE - DO - END

FOR - STEP - TO — NEXT

IF - THEN - ELSE — ENDIF

CASE - LABEL ... LABEL - OTHERWISE - ENDCASE.

Navesti ve standardnich NC-vétach a vétach CPL

Navésti je znacka pro pfikaz skoku. IndraMotion MTX rozliSuje mezi
navéstimi ve standardni NC-vété (DIN) a ve vété CPL.

Programovani navésti ve standardni NC-vété (DIN):
® Cil skoku musi byt vZdy naprogramovan pfimo na zacatku véty.

® Uvéts Cislem véty je cil skoku uveden pfimo za €islem véty, oddéleny
mezerou.

® Nazev navesti se smi sklddat ze 2 az 32 znakd. Jsou dovolena
pismena, podtrzitka a Cislice, pfi¢emz prvni dva znaky nesmi byt
Cislice. RozliSuji se velka a mala pismena.

® U cile skoku musi bytza nazvem navésti naprogramovana dvojtecka.

Programovani navésti ve vété CPL:
® Cil skoku se programuje pfimo za Cislem véty, oddéleny mezerou.
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® Nazev naveésti se sklada z desetinné te¢ky a nasledujicich znaku
ASCII, zaCinajicich velkym pismenem.

® Navéstim nesmi byt proménna.

GoAhead (GOA) Skok dopiedu na standardni NC-vétu
Pribéh programu pokracuje bez podminek v cili skoku (navésti). Pfitom
plati:
® (il skoku musi byt definovan.

® Cilskoku se musinachazet ve sméru konce souboru, vzhledem k ak-
tualni programové véte.

Potfebné programovani naveésti viz strana 2-32.

Syntaxe:
GoAhead <navésti>

Zkratka: GOA

kde

<Navésti> Nazev cile skoku.
2 az 32 znakUl. Jsou dovolena pismena, podtrzitka a &islice,
pfi€emz prvni 2 znaky nesmi byt Cislice.

Priklad:

N40 GoAhead LABEL1 Skok dopredu na cil skoku

: "LABEL1".

N80 LABEL1: Programovani navésti cile skoku
: "LABEL1".

= Pomocistandardniho NC-prikazu skoku GoAhead se nesmi skakat
do opakovaci instrukce CPL nebo rozvétvovaci instrukce CPL,
resp. z téchto instrukci CPL vyskakovat. Prislusné instrukce CPL
viz strana 2-32.
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Skok dozadu na standardni NC-vétu

Prabéh programu pokracuje bez podminek v cili skoku (navésti). Pfitom
plati:

® Cil skoku musi byt definovan.

® Cil skoku se musi nachazet ve sméru za¢atku souboru, vzhledem k
aktualni programové véteé.

Potifebné programovani navésti viz strana 2-32.

Syntaxe:
GoBack <navésti>
Zkratka: GOB

kde

<Navésti> Nazev cile skoku.
2 az 32 znak(l. Jsou dovolena pismena, podtrzitka a Cislice,
pfiCemz prvni 2 znaky nesmi byt Cislice.

Pamatujte si, ze pfri programovani skokli dozadu mohou snadno
vzniknout nezadouci nekoneéné smycky!

Priklad:

N40 LABEL1: Programovani navésti cile skoku "LA-
: BEL1".

N80 GoBack LABEL1 Skok dozadu na cil skoku

: "LABEL1".

Pokud mezi N40 a N80 neni naprogra-
movan zadny dalsi pfikaz skoku, bé&zi
program mezi N40 a N80 v nekoneéné
smycce!

Pomoci standardniho NC-prikazu skoku GoBack se nesmi skakat
do opakovaci instrukce CPL nebo rozvétvovaci instrukce CPL,
resp. z téchto instrukci CPL vyskakovat. Prislusné instrukce CPL
viz strana 2-32.
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GoCond (GOC) Podminény skok na standardni NC-vétu

Pribéh programu pokracuje na uvedeném Cisle véty, pokud byl na roz-
hrani kanalu vokamziku pfipravy véty aktivni vstupni signal "Podminény
skok”. Pfitom plati:

® Uvedené Cislo véty musi existovat.

® Poloha uvedeného Cisla véty uvnitf programového souboru je vzhle-
dem k aktualni programové véteé libovolna.

Syntaxe:
GoCond N<¢islo>

Zkratka: GOC

kde
<Cislo>  Cislo véty.
e Cislo ve formatu Integer nebo Real max. s 15 gislicemi.

® Pokud je Cislo cilové véty naprogramovano s nulami na
zacCatku (napf. "NO020 ...”"), musi zde byt rovnéz na-
programovany nuly na za¢atku
("GoCond N0020%).

Zvlastnosti a omezeni:

o Krome pfipadné naprogramovaného Cisla véty nejsou ve stejné vété
dovolena zadna dalSi programova slova.

® Nejsou brany v ivahu zmény signalu rozhrani kanalu "Podminény
skok” béhem Casoveého intervalu mezi pfipravou véty a jejim prove-
denim.
Je-li takoveé chovani pro vasi aplikaci nepfipustné, musite naprogra-
movat v pfedchozim programovém fadku funkci "WAIT”.

= Pamatujte si, ze pfi skocich ve sméru k za¢atku souboru mohou
snadno vzniknout nezadouci nekone¢né smycky!

Priklad:

10 WAIT Zastaveni pfipravy véty, dokud nejsou zpra-

N20 GoCond NO90O covany vSechny véty pfed N20.

: Nasleduje skok na vétu N09O, pokud je v
okamziku pfipravy véty N20 aktivni signal
rozhrani "Podminény skok”.

NO9O ...

= Pomoci standardniho NC-prikazu skoku GoCond se nesmi skakat
do opakovaci instrukce CPL nebo rozvétvovaci instrukce CPL,
resp. z téchto instrukci CPL vyskakovat. Prislusné instrukce CPL
viz strana 2-32.
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Nepodminény skok na standardni NC-vétu

Prabéh programu pokracuje bez podminek na libovolném g&isle véty.
Pfitom plati:

® Uvedené Cislo véty musi existovat.

® Poloha uvedeného Cisla véty uvnitf programového souboru je vzhle-
dem k aktualni programové vété libovolna.

Syntaxe:
GoTo N<¢islo>

kde
<Cislo>  Cislo véty.
e Cislo ve formatu Integer nebo Real max. s 15 gislicemi.

® Pokud je Cislo cilové véty naprogramovano s nulami na
zacCatku (napf. "NOO20 ..."), musi zde byt rovnéz na-
programovany nuly na zacatku ("GoTo N0020”).

Zvlastnosti a omezeni:

o Krome pfipadné naprogramovaného Cisla véty nejsou ve stejné vété
dovolena zadna dal8i programova slova.

Pamatujte si, ze pfi skocich ve sméru k zaé¢atku souboru mohou
snadno vzniknout nezadouci nekone¢né smycky!

Priklad:
N40 GoTo NO80 Skok dopfedu na vétu NO8O.

NO80 GoTo N40 Skok dozadu na vétu N40.

: Pokud mezi N40 a NO80 neni naprogra-
movan zadny dal8i pfikaz skoku, b&zi pro-
gram mezi N40 a NO80 v nekonecné
smycce!

Pomoci standardniho NC-prikazu skoku GoTo se nesmi skakat do
opakovaci instrukce CPL nebo rozvétvovaci instrukce CPL, resp. z
téchto instrukci CPL vyskakovat. Prislusné instrukce CPL viz
strana 2-32.
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Skok CPL (GOTO) Skok na libovolnou programovou vétu
Prabéh programu pokracuje bez podminek v cili skoku. Pfitom plati:

® Jako cil skoku mize byt zadano Cislo véty CPL, €islo standardni NC-
véty nebo "navésti” (znacka skoku).

® Poloha cile skoku uvnitf programového souboru je vzhledem k ak-
tualni programoveé vété libovolna.

Syntaxe:
GOTO <cil>

Priklad:

10 GOTO N20 Skok na vétu N20

N20 X100

30 GOTO 120 Skok na vétu CPL 120
120 GOTO .ZIEL1 Skok na navésti .ZIEL1
150 .ZIEL1

Podminky programovani navésti viz strana 2-32.
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2.8 Rozhodovaci a rozvétvovaci instrukce

Funkce ”vynechani véty”

Rozhodovaci a rozvétvovaci instrukce slouzi k tomu, aby byly jednotlivé
programové véty a useky programu nebo kompletni podprogramy
provadény v zavislosti na urc€itych udalostech.

IndraMotion MTX nabizi k tomuto u€elu nasledujici moznosti:

® Funkce "vynechani véty” pro standardni NC-véty (DIN)

® |nstrukce CPL IF-THEN-ELSE-ENDIF

® |nstrukce CPL CASE-LABEL...LABEL-OTHERWISE-ENDCASE

Pomoci této funkce mohou byt jednotlivé standardni NC-véty (DIN) vy-
nechany fizenim. Pfitom musite naprogramovat na za¢atku pfislusnych
programovych fadkd znak */”.

Oznacené programové véty jsou vynechany, pouze kdyz je aktivovan
signal rozhrani qCh_BlockSlash (vynechat vétu) pro bitové rozhrani
pfislusného kanalu.

Priklad:

: Signal rozhrani "Vynechat vétu” je aktivovan.
/N100 ... Véta N100 bude ignorovana.

: Signal rozhrani "Vynechat vétu” je deaktivovan.
/N300 ... Véta N300 bude zpracovana.

Funkce ”"vynechani véty” se da pouzivat jen pro standardni NC-
véty (DIN)!
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Instrukce CPL: IF-THEN-ELSE-ENDIF

Tato funkce je jednoduchou podminénou rozvétvovaci instrukci:
"Kdyz je (IF) splnéna urcita podminka, pak (THEN) je provedena urcita
procedura, jinak (ELSE) je provedena jina procedura!”.

Syntaxe:

IF <podminka> THEN <procedura> [ELSE <alternativni proce-
dura>]
ENDIF

Pfitom plati:
® Podminka je uvedena v tomtéz fadku jako pfikaz "IF” a je ukonena
pfikazem "THEN” na stejném fadku.

® Procedura THEN a procedura ELSE jsou vétve programu, které ne-
musi za kazdou cenu probéhnout.

e Jestlize vynechate vétev ELSE, pokraCuje program pfi nesplnéni
podminky rovnou na instrukci ENDIF.

Podobné jako v podminkach pferuseni u smyckovych instrukci mohou
byt v podmince pfikazu IF pouzivany aritmetické, trigopnometrické a lo-
gické operace. | zde je mozné vnofovani.

Pfikaz IF musi byt vZdy ukonc¢en instrukci ENDIF, protoze jinak neni roz-
poznan konec procedury nebo alternativni procedury. Protoze umisténi
instrukce ENDIF zavisi na logice pribéhu programu, nemuize Fizeni po-
kazdé jednoznacné rozpoznat chybéjici instrukci ENDIF. Nasledkem
jsou pak zavadéjici chybova hladeni. Programator tedy musi zasadné
kontrolovat uplnost pfikazu IF.

Priklad:

10 X =1

20 _START

30 IF X>=100 THEN

40 GOTO .ENDE
50 ELSE X=X+2.75
60 GOTO .START
70 ENDIF

éé-ENDE

= Pomoci standardnich NC-pfikazi skoku GoAhead, GoBack, Go-
Cond a GoTo se nesmi skakat do instrukce IF-THEN-ELSE-ENDIF
ani z ni vyskakovat.
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Instrukce CPL: CASE-LABEL...LABEL-OTHERWISE-ENDCASE

Uvnitf programu je ¢asto nezbytné dotazovat se na vice nez 2 stavy
vyrazu Integer nebo proménné Integer. Dotazovani pomoci instrukce IF
je v takovych pfipadech mozné pouze pomoci nékolika do sebe
vnorenych pfikazu IF. To stoji operacni ¢as navic a zhorSuje Citelnost a
udrzovatelnost programu.

Tyto nevyhody mUzete odstranit s pouzitim struktury CASE:

CASE <vyraz Integer> OF
LABEL <konstanta Int.>[, <konstanta Int.>] [z <instrukce>]
<Instrukce>

LABEL ...

[OTHERWISE <instrukce>
<Instrukce>
-]
ENDCASE

Pribéh programu se rozvétvuje za instrukci CASE na tu instrukci LA-
BEL, u které je jedna z <konstant Int.> stejna jako hodnota <vyrazu Inte-
ger>. Nyni jsou provedeny vSechny instrukce az po dalSi instrukci
LABEL nebo OTHERWISE. Potom program odbo¢i rovnou k instrukci
ENDCASE.

Pokud neexistuje zadna instrukce LABEL, ktera by splfiovala tuto
podminku, odbo€i program na instrukci OTHERWISE nebo (pokud
vétev OTHERWISE nebyla naprogramovana) prejde pfimo na instrukci
ENDCASE.

V oblasti <instrukce> struktury CASE mohou byt pouzivany vSechny in-
strukce CPL. Je mozné vnofeni max. 10 struktur CASE.

PFiklady:
10 CASE A% OF
20 LABEL 0 : Y=1

30 LABEL 2

40 Y=Y*Y
50 LABEL 4 : Z=Y*Y
60 Y=2*Z

70 OTHERWISE Y=0
80 ENDCASE
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CASE (INT(X/Y)+C%) OF
LABEL 1,2 : X=1 : Y=2

LABEL 4,8

X=2 : Y=4
LABEL O

X=0 : Y=1
OTHERWISE X=0 : Y=0
ENDCASE
CASE INTFELD%(1,2) OF

LABEL 1,2,3 : GOTO .MARKE1l
LABEL 4,5,6 : GOTO .MARKE2
OTHERWISE GOTO .ENDE
ENDCASE

Pomoci standardnich NC-pfikazi skoku GoAhead, GoBack, Go-
Cond a GoTo se nesmi skakat do instrukce CASE-LABEL...LABEL-
OTHERWISE-ENDCASE ani z ni vyskakovat.
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2.9 Opakovaci instrukce

Chcete-li zpracovat jednu nebo nékolik programovych vét v zavislosti na
ur€itych podminkach opakované, existuje moznost naprogramovat to s
pouzitim opakovacich instrukci CPL. Vicenasobny prichod programu
se oznacuje také jako smycka.

IndraMotion MTX nabizi k tomuto u€elu nasledujici moznosti:
® [nstrukce CPL FOR-STEP-TO_NEXT

e Instrukce CPL REPEAT-UNTIL

® Instrukce CPL WHILE_DO_END

Instrukce CPL: FOR-STEP-TO-NEXT

Pokud ma podminka pferuseni pro opakovaci instrukci vyplyvat pfimo
ze zpracovani procedury, je napf. zapotiebi pfipojené pocitadlo.

To nemusi byt u smycky FOR-NEXT nijak zvla$ naprogramované. Je
stanovena Ciselna proménna (INTEGER) a musi byt zadan jeji
pocate€ni a koncovy stav na pocitadle. Je-li velikost kroku pocitadla
riizna od 1, je mozné urcit tuto velikost kroku (STEP) samostatné.

Syntaxe:

FOR <ciselna prom.>=<pocatec¢ni hodnota> [STEP <velikost
kroku>] TO <koncova hodnota><procedura>
NEXT [<Ciselna proménna>]

Priklad:

10 FOR I%=0 TO 18

20 XSINUS(1%)=SIN(1%*10)
30 NEXT 1%

Po skon&eni smycky ma Ciselna proménna hodnotu, ktera je vétsi nez
koncova hodnota (max. velikost kroku).

Zde se do pole XSINUS zapisuji hodnoty funkce sinus pro 0 az 180
stupnu. V fadku 30 je k pfikazu "NEXT” pfipojeno " 1%”; to slouzi pouze ke
zvyraznéni a da se pfipadné vynechat.

Smycky FOR-NEXT mohou byt naprogramovany také s variabilni veli-
kosti kroku. Proménna velikosti kroku pak musi mit stejny typ jako
Ciselna proménna.

Priklad:

10 OPENW(1,”P222”,130)

20 SCHRITT%=2 : ANFANGY%=1 : ENDE%=3500 : NJUST

30 FOR ZAEHLER%=ANFANGY% STEP SCHRITT% TO ENDE%

40  SCHRITT%=ROUND(SCHRITT%*SQRT(SCHRITT%))

50  PRN#(1,”POCITADLO: ”,ZAEHLER%,"VELIKOST KROKU: ”
,SCHRITT%)

60 NEXT

70 CLOSE(1)
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Po probéhnuti tohoto programu je v souboru "P222":

PO(:JITADLO: 1 VELIKOST KROKU: 3
POCITADLO: 4 VELIKOST KROKU: 5
POCITADLO: 9 VELIKOST KROKU: 1

POCITADLO: 20 VELIKOST KROKU: 36
POCITADLO: 56 VELIKOST KROKU: 216
POCITADLO: 272 VELIKOST KROKU: 3175
POCITADLO: 3447 VELIKOST KROKU: 178902

= Pomoci standardnich NC-pfikazi skoku GoAhead, GoBack, Go-
Cond a GoTo se nesmi skakat do instrukce FOR-STEP-TO-NEXT
ani z ni vyskakovat.

Instrukce CPL: REPEAT-UNTIL

Ma-li byt podminka pferuseni pro opakovaci instrukci zkoumana az po
prvnim zpracovani procedury, je mozné pouzit smycku REPEAT.

Syntaxe:
REPEAT <procedura> UNTIL <podminka>

Priklad:

30 REPEAT
40 X=X+1 Smyc¢ka do X = 100
50 UNTIL X=100

1> Pomoci standardnich NC-pfikazi(i skoku GoAhead, GoBack, Go-
Cond a GoTo se nesmi skakat do instrukce REPEAT-UNTIL ani z ni
vyskakovat.
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Instrukce CPL: WHILE-DO-END

Pokud ma byt podminka pferuseni pro opakovaci instrukci dotazovana
pfed prvnim probéhnutim smyc¢ky, mizeme to zformulovat takto: "Do-
kud (=rangl. while) je spInéna podminka, provadi se (=rangl. to do) pro-
cedura!”. Smyc¢ka WHILE je strukturovana nasledujicim zplsobem:

Syntaxe:
WHILE <podminka> DO <procedura> END

Priklad:

30 WHILE SD(9)=0 Cekaci smyeka, az SD(9) nabude hodnoty 0
40 1=1+1
50 END

= Pomoci standardnich NC-prikazii skoku GoAhead, GoBack, Go-
Cond a GoTo se nesmi skakat do instrukce WHILE-DO-END ani z ni
vyskakovat.
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210 Programovani proménnych

2.10.1 Nazvy proménnych

(= Programovani proménnych je souéasti jazyka CPL!

Programovani proménnych v CPL slouzi k tomu, aby byly vytvafené pro-
gramy parametrizovatelné a pribéh programu tak mohl byt pfizplsoben
aktualnim okolnostem.

® Proménné jsou libovolné symbolické nazvy, pro které vSak plati
nékteré zvlastni okrajové podminky:

Nazvy proménnych musi byt jednoznacné.

Nazvy proménnych nesmi byt stejné jako rezervovana pfikazova
slova CPL.

Diky formalnimu oddéleni mezi standardnim NC-programovanim
a programovanim CPL v§ak mohou nazvy proménnych teoreticky
souhlasit s nazvy NC-funkci nebo NC funkénich parametrt, napf.
je mozné definovat proménnou ‘X, ackoli v systému zaroven exi-
stuje osa s oznaéenim ‘X'.

Nazev proménné se sklada z libovolné posloupnosti velkych
pismen a Cislic, pfiéemz prvnim znakem musi byt velké pismeno.

Pouze prvnich 8 znakil nazvu proménné je vyznamnych, tzn.
jen prvnich 8 znakt se pouziva k rozliSeni nazvu.

® EXxistuji celkem 3 skupiny proménnych, které urcuiji jejich obor platno-
sti. Skupina proménnych je dana oznaenim na zaCatku nazvu
proménné. Tento znak se vzdy pocCitd mez vyznamna mista nazvu!
Existuji nasledujici skupiny proménnych s pfislusnym oznagenim:

Lokalni proménné: Zadné specialni oznaceni
Globalni proménné: ‘#
Permanentni proménné: ‘@

® Typ proménné se vzdy urCuje oznaCenim na koncinazvu proménné.
To plati, i kdyZz nazev proménné prekro¢i pocet vyznamnych mist.
Existuji nasledujici typy proménnych s pfisluSnym oznacenim:

INTEGER: ‘“%°

DOUBLE: I

BOOLEAN: “?*

CHARACTER: ‘$’

REAL: zadné zvlastni oznadeni
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Priklady lokalnich, globalnich a permanentnich proménnych:

10 ANZAHL1% = 1 lokalni proménna INTEGER

20 #ANZAHL2% = 2 globalni proménna INTEGER

30 @36% = 3 permanentni proménna INTEGER

40 @ABCD% = 4 definovana permanentni proménna INTE-
GER

210.2 Skupiny proménnych

Kvali moznosti pouzivat podprogramy a eventualni nutnosti do¢asné
uchovavat hodnoty proménnych nezavisle na prisluSném programu
jsou zapotfebi ujednani o oboru pusobnosti proménnych. Pfitom roz-
liSujeme mezi nasledujicimi skupinami proménnych:

Lokalni proménné

pusobi jen uvnitf programu, ve kterém jsou dohodnuty. Po skon&eni pro-
gramu jsou tyto proménné vymazany a obsazené paméové misto se
uvolni. Pfi vyvolani podprogramu je nazev lokalni proménné volajiciho
programu “neviditelny” pro podprogram. Nazev proménné tam tedy
muze byt taktéz lokalné dohodnut, aniz by se obé proménné navzajem
ovliviovaly. Pfi navratu do volajiciho programu je opét k dispozici
pUvodni lokalni proménna s hodnotou, ktera byla obsazena
bezprostfedné pred vyvolanim podprogramu.

Globalni proménné

jsou oznaCeny znakem # na zaCatku. KdyZz je globalni proménné poprvé
pfifazena hodnota, mohou ji po zbytek doby trvani celého programu Cist
nebo ménit vdechny soucasti programu. Po skonéeni programu jsou
globalni proménné vymazany.

Platnost globalnich proménnych je vzdy omezena na jednotku
spojeni!

(Vysvétleni k jednotkam spojeni naleznete v kapitole 2.2 Spojovani
NC-programtl, na strané 2-6 "Jednotky spojeni”).
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Permanentni proménné

jsou oznageny znakem @ na zacatku, za nimZ nasleduje nazev
proménné. Mohou byt pouzivany kazdym aktivnim programem.
Proménné zlstavaji i po skonéeni programu trvale zachovany. Vy-
mazani je mozné jediné cilenym pfepsanim. Permanentni proménné
jsou ulozeny v samostatné oblasti paméti. Vymazani celé pamétitedy na
permanentni proménné neucinkuje.

Pod oznalenim @1 az @100 je mozné pouzivat permanentni
proménné typu INTEGER (vyznam typu INTEGER naleznete v typech
proménnych na strané 2-52). Pro lepSi Citelnost programu je mozné
doplnit oznaeni takovych permanentnich proménnych pfipojenim
pismen k &islim.

Kromé toho je mozné pouzivat permanentni jednorozmérné pole
proménnych @_R se 100 prvky typu "Double”. Dvé permanentni
proménné @_RES_DOUBLE a @_RES_DWORD jsou vyhrazeny pro
interni pouzivani a nesmi se pouzivat.

Definovatelné permanentni proménné

jsou rovnéz oznaceny znakem @ na zacatku, za nimz nasleduje nazev
proménné.

Rozdily oproti "permanentnim proménnym” jsou:

1. Nejsou automatickou soucasti systémového softwaru, ale musi byt
ruéné jednotlivé deklarovany v souborech "wmhperm.dat” (pro
WMH-specificka data) a “anwperm.dat” (pro data koncovych
uzivatel(). Syntaxi pro deklaraci najdete ve struktufe soubord
"wmhperm.dat” a "anwperm.dat”.

Pfi spusténi hleda fizeni tyto soubory nejprve v kofenovém adresafi,
pak v uzivatelské FEPROM a potom ve FEPROM.

Prvni nalezeny soubor od kazdého nazvu pak fizeni vyhodnoti a vyt-
vofi ze zde existujicich zaznamu “definovatelné permanentni
proménné”, pokud jesté neexistuji. Stavajici "definovatelné perma-
nentni proménné”, které nejsou deklarovany v zadném z obou
soubor(, jsou vymazany.

Maximalni mozny polet definovatelnych  permanentnich
proménnych je omezen velikosti dostupného paméového mista. Po-
kud jiZ neni volné Zadné paméové misto pro vytvareni proménnych,
vyda Typ3 osa/PNC odpovidajici chybové hlaseni.

2. Nazvy "definovatelnych permanentnich proménnych” zac¢inaji vzdy
znakem @ a znakovym fetézcem. Tento znakovy fetézec se sklada
z velkého pismena, za nimz nasleduiji libovolna velka pismena nebo
Cislice.
U “definovatelnych permanentnich proménnych” je vyznamnych
prvnich 16 mist nazvu proménné. Jestlize se lisi az od 17-tého
mista, interpretuje je CPL jako jedinou proménnou!
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3. Definovatelné permanentni proménné smi byt typu INTEGER,
REAL, DOUBLE, BOOLEAN nebo CHARACTER.
Typ proménné se uréuje oznacenim na konci nazvu proménné. Toto

oznaceni musi byt uvedeno v diléim programu:

@ABCD%  def. perm. proménna typu INTEGER
@EFGH def. perm. proménna typu REAL (bez %, !,$ nebo ?)

@1JIKLY  def. perm. proménna typu DOUBLE

@MNOP?  def. perm. proménna typu BOOLEAN
@QRST$  def. perm. proménna typu CHARACTER

4. Smi se pouzivat jedno- a dvojrozmérna pole.
Maximalniindex pole €ini u poli proménnych typu INTEGER, REAL,
DOUBLE nebo BOOLEAN 65535. U poli proménnych typu CHA-

RACTER 1024.

Priklady:

@WZNR%(1)=4 Prvni proménné (s indexem 1) jedno-
rozmérného pole @WZNR typu INTEGER je
pfifazena hodnota 4.

@WZKOR(2,2)=0.2 Promé&nné (s indexy 2,2) ve dvojrozmérném
poli @WZKOR typu REAL je pfifazena hodnota

0.2.

5. Hodnoceni pocétu nové

100 kByte (102400 Byte)

definovatelnych  permanentnich
proménnych, které jsou k dispozici:
® (Celkové paméové misto pro permanentni proménné:

(@]

Rezervovano pro

misto
v bajtech

Pameéové

Poznamka

1 vSechny permanentni
proménné

102

400

Celkova pamé

z toho je rezervovano pro

2 |@1-@100

(permanentni proménné)

800

Administrativni informace

24

4 vSechny definovatelné
permanentni proménné

101

576

4)=(1)-2)-©)
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C. Rezervovano pro Paméové Poznamka
misto v baj-
tech
4 vSechny definovatelné per- 101576|(4)=(1) - (2) - (3)
manentni proménné
z toho je rezervovano pro

5 @_R 823| Permanentni pole
proménnych se 100
prvky typu DOUBLE

6 @_RES_DOUBLE 40| Permanentni
proménna typu
DOUBLE, rezervo-
vana pro interni
pouziti

7 @_RES_DWORD 35| Permanentni
proménna typu IN-
TEGER, rezervo-
vana pro interni
pouziti

8 nové definovatelné 100678

permanentni proménné

@)= (4)-0)
-(6)-(7)

Kazda definovatelna permanentni proménna zabira nasledujici pa-
méove misto:

proménnou typu DOUBLE s
délkou nazvu 16 znakl

C. Rezervovano pro Paméové Poznamka
misto v baj-
tech
9 nazev definovatelné perma- max. 16| 1 Byte na
nentni proménné znak
10 | hodnotu definovatelné per- 1, 4 nebo 8| Integer: 4 Byte
manentni proménné Double: 8 Byte
Real: 4 Byte
Boolean: 1 Byte
11 Administrativni informace 20
12 | definovatelnou permanentni 44| napf.: maximalni

obsazeni paméti
(9) + (10) + (11)
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Pocet "definovatelnych permanentnich proménnych” typu DOUBLE

a INTEGER:
Typ proménné Pocet Poznamka
proménnyc
h
Typ DOUBLE s délkou nazvu 2288| 100678/44=2288
max. 16 znakl
Typ INTEGER s délkou nazvu 2516| 100678/(16+4+20)
max. 16 znaku =2516
Typ INTEGER s délkou nazvu 3146| 100678/(8+4+20)
max. 8 znakl =3146
Pole proménnych s délkou 25160 (100678-16-20)/4
nazvu max. 16 znakd, =25160
typ INTEGER
Pole proménnych s délkou 12580 (100678-16-20)/8
nazvu max. 16 znakd, =12580
typ DOUBLE

Struktura souborti "wmhperm.dat” a "anwperm.dat”:

Soubory smi obsahovat pouze deklarace "definovatelnych perma-
nentnich proménnych”. Kazda deklarace se provadi v samostatném
fadku a ukoncuje klavesou Return.

Deklaracni fadek ma vzdy nasledujici strukturu:
DEF <typ proménné> @<nazev proménné>; [<komentar>]

Priklady "wmhperm.dat” a "anwperm.dat”:

DEF INT @ABCD ;jednoducha proménna INTEGER

DEF REAL @EFGH ;jednoducha proménna REAL

DEF DOUBLE @IJKL ;jednoducha proménna DOUBLE

DEF BOOL @MNOP ;jednoducha proménna BOOLEAN

DEF CHAR @PSTR1(3) ;proménna CHARACTER s délkou 3

DEF INT @WZNR(9) ;1-rozmérné pole INTEGER s 9 proménnymi
DEF INT @WZKOR(9,2) ;2-rozmérné pole REAL s 18 promé&nnymi
DEF CHAR ;2-rozmérné pole CHARACTER s 9 dil€imi
@PSTR2(9,2) stringy po 2 znacich

Priklady pouziti permanentnich proménnych:
10 @1 = 1

15 @2_ZAEHLER = 2

20 @ABCD% = 3

25 @EFGH = 4.1

30 @IJKL! 5.12345
35 @MNOP? TRUE

40 @PSTR1$ = "ABC”
45 @WZNR%(2) = 6

50 @WZKOR(3,2) = 7.6
55 @PSTR2$(3) = “DE”
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Strukturované proménné

mohou byt nahrazeny systémovymi daty (SD), ale z divodu kompatibi-
lity z(istavaji zachovany (viz kapitola 4.8.2 Systémova data strukturo-
vanych typ().

Strukturované proménné jsou oznaceny rlznymi urovnémi struktury,

které se pfi zapisovani oddéluji teCkou (”.”). Strukturované proménné
zacinaji vzdy "SV.”.

VSechny strukturované proménné, které maji byt pouzity v instrukci
CPL, musi byt ruéné jednotlivé deklarovany v souboru "machdef.dat”.
Tento soubor se pfi spusténi NC-fizeni vyhodnocuje a vytvareji se admi-
nistrativni data a pamé pro uZivatelskd data strukturovanych
proménnych. Pfi kazdém spusténi se znovu vytvafi pamé a viechny
hodnoty jsou obsazeny 0.

Soubor "machdef.dat’ slouzi pouze k definovani strukturovanych
proménnych. Kazda definice je uvedena v samostatném fadku a uko-
ncena stfednikem.

Defini¢ni fadek ma vzdy nasledujici strukturu:

DEF <prostor nazvu> : <typ proménné> SV.<nazev promeénné>;
[<komentai>]

<Prostor nazvu>, <typ proménné> a <nazev proménné> jsou pfitom
stringy, které se mohou skladat z malych nebo velkych pismen, Eislic,
pomicky a podtrzitka.

= U vSech nazvi proménnych je vyznamnych prvnich 16 mist nazvu
proménné. Jestlize se liSi az od 17-tého mista, interpretuje je CPL
jako jedinou proménnou!

Priklad:
DEF BRCSystem:DbHeader_ t SV.A; Definice strukturované
proménné typu DbHeader_t

Instrukce CPL mohou vyZzadovat pfistup jak k SV.A, tak i ke véem
slozkam struktury SV.A. Rlizné slozky struktury jsou navzajem oddélené

znakem ”.”.

Priklad:
10 SV.A=DBSEA(’/dbtl/Rec”,-1,-1,”Keyl=1",1%)
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210.3 Typy proménnych

Celoc¢iselna proménna (INTEGER)

Proménna INTEGER potfebuje 32 bitd paméti. Je oznatena znakem
"%” pfipojenym za nazvem proménné. Rozsah hodnot saha od
-2.147.483.647 do +2.147.483.647.

10 ANZAHL% = 4

I— Proménna INTEGER

Proménna s pohyblivou fadovou ¢arkou (REAL)

Pokud za nazvem proménné neni uvedeno Zadné zvlastni oznaceni, je
proménna intrpretovana jako proménna REAL s jednoduchou
pfesnosti.

V takovém pfipadé potfebuje proménna 32 bitli paméti. Rozsah hodnot
&ini +/-1038. To odpovida 7 platnym mistam.

10 PI = 3.141593
I— Proménna REAL s jednoduchou pfesnosti

Proménna s pohyblivou fadovou ¢arkou (DOUBLE)

Je-li za nazvem proménné uveden znak "!”, je proménna intrpretovana
jako proménna REAL s dvojnasobnou presnosti.

V takovém pfipadé potfebuje proménna 64 bitli paméti. Rozsah hodnot
gini +/- 10398, To odpovida 15 platnym mistdm.

10 PIT = 3.141592653589793

I— Proménna REAL s dvojnasobnou pfesnosti

Logicka proménna (BOOLEAN)

Oznaceni se provadi znakem ”?” za nazvem proménné. Logické
proménné (BOOL) mohou nabyvat pouze hodnoty TRUE (= pravda)
nebo FALSE (= nepravda). Ukladaji se v nich logické stavy nebo
podminky, které jsou zapotfebi v dalSim pribé&hu programu.

10 START? = FALSE

I— Proménna BOOLEAN
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Pole proménnych (ARRAY)

Pfi pouziti proménnych ARRAY je mozné rezervovat v pameéové oblasti
pod jedinym nazvem proménné jedno- nebo dvojrozmérné pole (Array),
které se sklada z vice proménnych téhoz typu.

Definice poli jsou mozné pro proménné typu INTEGER, REAL,
DOUBLE, BOOLEAN a CHARACTER. Aby bylo mozné ziskat pfistup k
jednotlivym prvku pole, zadava se kromé nazvu pole proménnych také
jejich index, resp. indexy.

Priklad:
Dimenzovani proménné ARRAY
10 DIM FELDVAR(2,3)

I— Konstanty INTEGER pro velikost pole (indexy)

Nazev proménné (proménna REAL)

Prikazové slovo DIM

PFiklad:
Pfistup k proménné Array

100 FELDVAR(1,1) = MPOS(1)
110 FELDVAR(2,1) = CPOS(1)
120 FELDVAR(1,2) = MPOS(2)
130 FELDVAR(2,2) = CPOS(2)
140 FELDVAR(1,3) = MPOS(3)
150 FELDVAR(2,3) = CPOS(3)

Rozsahy indexu, resp. velikost pole musi byt pfed prvnim pouzitim pole
proménnych dimenzovany s pouzitim konstant INTEGER:
® \elikost pole proménnych typu INTEGER a REAL:

max. 65536

® \Velikost pole proménnych typu CHARACTER:
max. 1024

DIM <néazev proménné>(<velikost pole1>[,<velikost pole2>])

= Dimenzovani pomociDIM se nesmipouzivat na ”definovatelné per-
manentni proménné”. Misto toho se provadi dimenzovani téchto
proménnych v souboru wmhperm.dat, resp. anwpwerm.dat.
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Proménné CHARACTER a STRING

Proménna CHARACTER je oznacena znakem "$” za nazvem. V
proménnych tohoto typu miizete ulozit jediny znak, ale také uplny zna-
kovy fetézec (String).

Instrukce pro znakové fetézce (viz odstavec "Zpracovani znakovych
fetézcl”) jsou ovSem mozné jen tehdy, kdyz je znakovy fetézec ulozen v
jedno- nebo dvojrozmérném poli (Array) z proménnych CHARACTER.
Pfitom musi byt pole deklarovano instrukci DIM.

Kazda proménna CHARACTER v tomto poli pak obsahuje pouze 1 znak
znakového Fetézce.

Jednorozmérné pole z proménnych typu CHARACTER nazyvame
proménna STRING. Pfi pfistupu k jednorozmérnym proménnym CHA-
RACTER se nezadava zadny index. Naproti tomu pfi pfistupu ke dvoj-
rozmérnym proménnym CHARACTER je nutné zadavat index.

Priklad:

1 REM Stringvariable AB (délka 10)

2 DIM AB$(10)

3 REM 3 Stringvariablen CD (v dy délka 5)
4 DIM CD$(3,5)

5 AB$ = 7Z”

6 CD$(2) = "ABC”

Piehled proménnych

Skupina Nazev Typ proménné | Pole (Arrays)
proménnych proménné mozna (X=ano)
Lokalni max. 8 % INTEGER X
vyznamnych REAL X
znakl ! DOUBLE X
? BOOLEAN X
$ CHARACTER X
Globalni# ve. "#”-znaku, % INTEGER X
max. 8 REAL X
vyznamnych ! DOUBLE X
znaku ? BOOLEAN X
$ CHARACTER X
Permanentni@ |1-100
Definovatelné max. 16 % INTEGER X
permanentni@ vyznamnych REAL X
znaku ! DOUBLE X
? BOOLEAN X
$ CHARACTER X
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2.10.4 Promeénné ve standardnim NC-programovani

Casto chceme v diléim programu v ramci standardniho NC-progra-
movani (DIN) parametrizovat NC-funkce nebo parametry NC-funkci po-
moci proménnych.

Pfi tomto pfifazovani hodnot je tfeba mit na paméti, ze vyrazy CPL ve
standardnim NC-programovani musi byt uzavieny v lomenych
zavorkach "["a]".

Priklady parametrizace standardnich NC-vét:
10 ANGLE = 45

20 VAL1 = 1.5

30 VAL2 = 1.5

40 XPOS = 10.2

50 YPOS = 5.73

60 FEEDRATE = 1000

N70 Rotate([ANGLE])

N80 Scale(X[VAL1],Y[VAL2])

N90 G1 X[XPOS] Y[YPOS] F[FEEDRATE]

= Cislo véty se neda parametrizovat pomoci proménnych CPL!

= VsSechny adresy, které vyvolavaji podprogram, nejsou uréeny pro
variabilni zpisob zapisu!
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2.10.5 Variabilni ERRNO pro vyhodnoceni chyb funkci CPL

Funkci CPL, ktera v pfipadé chyby generuje béhovou chybu, muze byt
jako pfedavaci parametr pfedana proménna CPL ERRNO, ve které vo-
lana funkce hlasi chyby.

ERRNO

Proménna CPL ERRNO je volitelny parametr, ktery maze byt naprogra-
movan ve funkcich CPL, u nichZ je uveden jako parametr. Tam se da na-
programovat na libovolné pozici.

Pokud parametr ERRNO neni naprogramovan, generuje funkce CPL v
pfipadé chyby béhovou chybu nebo varovani.

Pfi naprogramovaném parametru ERRNO negeneruje funkce CPL
zadné béhové chyby ani varovani. V takovém pfipadé musi byt
proménna CPL ERRNO vyhodnocena v programu CPL a explicitné ge-
nerovana pomoci SETERR béhova chyba nebo pomoci SETWARN
vystrazné hlaseni.

Pfi spravném provedeni funkce CPL ma ERRNO hodnotu 0. Chyby jsou
hlaseny zapornymi hodnotami. Vyznam zapornych hodnot je
v8eobecné platny, ale ne vSechny hodnoty jsou pouzity pro kazdou
funkci CPL. Mozné hodnoty chyb pro funkci CPL jsou uvedeny u
pfislusné funkce.

Seznam vdeobecné platnych hodnot chyb:
0 : Pfistup OK

-1 : Chyba parametrd

-2 : Souradnice/osa neexistuje.

-3 : Nepfipustna soufradnice/osa v kanalu.

-4 : Osa neni zadna pseudosouradnice.

-5 : Kanal neexistuje.

-6 : Funkce smi byt vyvolana pouze ve vlastnim kanalu.

-7 : Nelze nacist data.

-8 : Nazev zdrojového souboru v&etné cesty je pfilis dlouhy

-9 : Pfistup ke zdrojovému souboru neni mozny
-10 : Nazev cilového souboru vCetné cesty je pfilis dlouhy
-11  : Nazev souboru (zdrojového nebo cilového) nepfipustny
-12 : Kopirovani neni mozné

Priklad:

Nacist polohu osy kanalu X v prvnim kanalu.

Pfitom je mozné pfi stejném ucinku alternativné naprogramovat jeden z
nasledujicich &tyr Fadku:

10 POS ACS(’X”,1,1,ERRNO)

10 POS ACS(’X”,1,ERRNO, 1)

10 POS = ACS(’X”,ERRNO,1,1)

10 POS ACS(ERRNO, X" ,1,1)
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SETERR

Po vyhodnoceni parametru ERRNO je mozné pomoci pfikazu CPL SE-
TERR generovat béhovou chybu. Tim se dil¢i program na tomto misté
prerusi.

Pfitom je vZdy vydan text uvedeny v parametru <chybovy fetézec>,
nezavisle na jinak nastaveném jazyce.

Syntaxe:
SETERR(<chybovy fetézec>[ ,<kanal>])

kde

<Chybovy fetézec> Text, ktery je vydan jako chyba.
(pod ¢islem chyby Wera 3371)

<Kanal> Cislo kanalu, ve kterém ma byt vydana chyba.
Pokud neni uveden <kanal>, pouZije se jako stan-
dardni hodnota aktualni kanal.

ERRNO Proménna CPL, programovatelna na libovolném
misté v zavorce.
Pfi pouziti ERRNO se pfi chybé negeneruje béhova
chyba; vracené hodnoty jsou:
0: Pristup OK
-1:Chyba parametr
-5:Kanal neexistuje.

Priklad:

Nacist polohu osy kanalu X v prvnim kanalu
10 POS = ACS(C’X”,1,1,ERRNO)

20 IF ERRNO <> O THEN

30 SETERR(’Nelze nacist polohu™)

40 ENDIF
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SETWARN

Po vyhodnoceni ERRNO je mozné pomoci pfikazu CPL SETWARN ge-
nerovat varovani, pficemz dil¢i program bézi dal.

Pfitom je vZdy vydan text uvedeny v parametru <vystrazny fetézec>,
nezavisle na jinak nastaveném jazyce.

Syntaxe:
SETWARN(<vystrazny retézec>[ ,<kanal>])

kde

<Vystrazny retézec> Text, ktery je vydan jako varovani.
(pod €islem chyby Wera 3372)

<Kanal> Cislo kanalu, ve kterém ma byt vydano va-
rovani.
Pokud neni uveden <kanal>, pouzije se jako
standardni hodnota aktualni kanal.

ERRNO Proménna CPL, programovatelna na libo-
volném misté v zavorce.
Pfi pouziti ERRNO se pfi chybé negeneruje
béhova chyba; vracené hodnoty jsou:
0: Pfistup OK
-1:Chyba parametr
-5:Kanal neexistuje.

CLRWARN

S pouzitim pfikazu CLRWARN je mozné vymazat vSechna varovani
kanalu, generovana pfikazem SETWARN.

Syntaxe:

CLRWARN([<kanal>])

kde

<Kanal> Cislo kanalu, ve kterém maji byt vymazana viechna

vystrazna hlaseni generovana pfikazem SETWARN.
Pokud neni uveden <kanal>, pouzije se jako stan-
dardni hodnota aktualni kanal.

ERRNO Proménna CPL, programovatelna na libovolném
misté v zavorce.
Pfi pouziti ERRNO se pfi chybé negeneruje béhova
chyba; vracené hodnoty jsou:
0: Pfistup OK
-1: Chyba parametru
-5:Kanal neexistuje.

Priklad:
10 CLRWARN(,ERRNO)
20 IF ERRNO <> O THEN

30 SETWARN(’Varovani nejsou vymazana’)
40 ENDIF
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211 Instrukce CPL

Lokalnim a globalnim proménnym mohou byt pfifazeny hodnoty. To se

provadi s pouzitim rovnitka *=".

Priklad: Pfifazeni hodnoty pro proménnou BOOLEAN
10 START? = FALSE

Hodnota

:

Pfifazovaci symbol

(logicka) proménna

Priklad: Pfifazeni hodnoty pro proménnou REAL
1 &I\M' = 2097.876

Hodnota (max. 7-mistna)

T

Pfifazovaci symbol

Proménna REAL s dvojnasobnou pfesnosti

Priklad: Pfifazeni hodnot mezi proménnymi
1 XSOLL = X1IMIN!

Hodnota (proménna REAL s dvojnasobnou pre:

B

Pfifazovaci symbol

Proménna REAL s jednoduchou pfesnosti

Promeénna, které ma byt pfifazena hodnota, musi byt umisténa vlevo od
pfifazovaciho symbolu, pfislusna hodnota pak vpravo od néj. Tato kon-
vence se musi dodrzovat obzvlasté tehdy, kdyz ma byt hodnota
proménné pfifazena jiné proménné.

NUL

Jestlize neni proménné pfifazena zadna hodnota, ma tato proménna
hodnotu NUL, tzn. vyrok <proménna>= NUL je pravdivy. Zde je vidét, Ze
rovnitko muze byt umisténo také v relacich nebo podminkach.

Pokud ma byt lokalni nebo globalni proménna cilené vymazana, je
mozné to proveést pfifazenim hodnoty NUL. Permanentni proménna se
neda vymazat, ale pouze prepsat.

PFiklad: Vymazani proménné

1 XSOLL = NUL

2 IF XSOLL = NUL THEN

3 PRN#(0, ’Proménna neni obsazena.”)
4 ENDIF
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Matematické operace

and Controls

Kromé pfifazeni hodnoty jako konstantniho vyrazu (€isla) nebo jako
proménné muze byt proménné pfifazena také hodnota vyrazu CPL. Ve
vyrazu CPL mohou byt funkce s konstantami a proménnymi.

K nejjednodussim funkcim patfi zakladni aritmetické operace:

Scitani » + «
Odgcitani » -«
Nasobeni » ¥«
Déleni »l «

Plati, Ze nasobeni a déleni se provadi pfed sc€itanim a od¢itanim. Kromé
toho Ize pouzivat zavorky, u nichz je pro jednoduché vyrazy (bez volani
funkci) mozné 7-nasobné vnoreni.

Priklad:
1 1% = 25: XHABEN = 10
2 XSOLL = 150/ (100-1%)+XHABEN XSOLL ma hodnotu 12

Dale je rovnéz mozné volat matematické funkce puasobici na proménné,
konstanty nebo vyrazy CPL, které musi byt uvedeny v kulatych
zavorkach bezprostfedné za pFislusnym pfikazovym slovem. Funkce se
vzdy vztahuje k internimu Ciselnému zobrazeni vstupni hodnoty. To je
mozné pfi provadéni programu zkontrolovat pod "Kontrolou programu”.
U vnofenych vyrazu, obzvlasté s volanim funkci, je tfeba brat v uvahu
maximalni mozZnou hloubku vnofeni, kterou potfebuji vyrazy v
zavorkach béhem provadéni a ktera je zavisla na paméovém misté.

ABS

Vraci absolutni hodnotu vstupni hodnoty, tzn. zaporné hodnoty se méni
na kladné, kladné zustavaji kladnymi.

Priklad:
1 1% = -125
2 XWERT = 2*SQRT(ABS(100+1%)) XWERT ma hodnotu 10

INT

prevadi vstupni hodnotu (REAL) odfiznutim mist za desetinnou teckou
(zaokrouhlenim dolu) na celé Cislo (INTEGER). Vstupni hodnotou muze
byt konstanta nebo proménna.

Priklad:
1 XWERT% = INT(10.9) XWERT ma hodnotu 10
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ROUND

prevadi vstupni hodnotu zaokrouhlenim nahoru, resp. doll na celé Cislo
(INTEGER). Vstupni hodnotou muze byt vyraz REAL.

Priklad:
1 XWERT% = Round(10.9) XWERT ma hodnotu 11
2 XWERT% = Round(5.5) XWERT ma hodnotu 6
3 XWERT% = Round(5.49) XWERT ma hodnotu 5
SQRT

Vytvafi druhou odmocninu vstupni hodnoty. Vstupni hodnota pfitom
nesmi byt zaporna, protoze by pak vysledek nebyl definovan.

Pfiklad:
1 1% =44
2 XSOLL = 4*SQRT(100+1%) XSOLL mé hodnotu 48

SIN, COS, TAN, ASIN, ACOS, ATAN

U trigonometrickych funkci, které zpracovavaji uhly v Sedesatinnych
stupnich, ma smysl oznaCovat uhly jako proménné REAL s dvojnasob-
nou presnosti. Mohou byt pouzivany nasledujici trigonometrické funkce:

e SIN Funkce sinus

e COS Funkce kosinus

e TAN Funkce tangens

e ASIN  Funkce arcussinus

® ACOS Funkce arcuskosinus

® ATAN Funkce arcustangens

Priklad:

1 WINKEL = 30

2 XWERT = SIN(WINKEL) XWERT ma hodnotu 0.5
3 YWERT = ASIN(XWERT) YWERT ma hodnotu 30

Logické operace
Logické operace mohou byt provadény binarné s logickymi proménnymi
adecimalné s proménnymi INTEGER. Mohou byt také zobrazovany, jak
je znazornéno na nasledujicim schématu binarnich operaci, s obvyklymi
operacnimi symboly, znaménky »-« a »+«, (-ne v CPL-). | zde plati, Zze
»nasobeni ma prfednost pred sCitanim, tedy operace AND pfed operaci
OR. Je mozZné az 7-nasobné vnofeni zavorek.
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NOT, AND, OR, XOR
CPL nabizi ¢tyfi logické funkce:

® Funktion negace NOT
® Funktion A AND
® Funktion NEBO OR
e Funkce EXKLUZIVNIi NEBO XOR
E1 E1 — E1 — _
et 1 b-a & Ha >1 —a =1 —a
E2 — E2 — — E2 —
Clen NOT Clen AND Clen OR Clen XOR
El1 =A E1.E2 = A El + E2 = A E1. E2+E1 - E2=A
NOT AND OR XOR
E1 0 L ol o L]|L ol o] L] L ol o] L] L
E2 - - ol L|o|L ol L| o] L ol L| oL
A L 0 ol oflolL ol Ll L] L ol Ll L|oO

Logické operace se mohou pouzivat k maskovani bitd.

Priklad: Je v @20 nastaven bit 0?

20 IF @20 AND 1 <> O THEN GOTO . GESETZT
30 ELSE GOTO . UNGESETZT ENDIF

Konverze mezi Ciselnymi systémy

BCD

Konvertovat binarni hodnotu na format BCD:

<Hodnota BCD>=BCD(<binarni hodnota>)

PFiklad:

1 BCD_WERT = BCD(49) BCD_WERT ma hodnotu 73

BIN

Konverze BCD-kddovanych ¢isel na binarni hodnotu:

<Binarni hodnota>=BIN(<hodnota BCD>)

Priklad:

1 BIN_WERT = BCD(49) BIN_WERT ma hodnotu 31
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Relaéni operace

=, >=, >, <>, <=, <

Jsou dovoleny nasledujici relaéni operatory:

» =« rovno

» >= ( vétSi nebo rovno
» >« vetsi

» <>« rdzno

» <=« mensi nebo rovno
» <« mensi

Rela¢ni operace se pouzivaji pro popis relace (’splnéno” nebo
"nesplnéno”) podminky (napf. pfi instrukcich REPEAT - UNTIL, WHILE
-DO - END, IF - THEN - ELSE - ENDIF).
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212 Dalsi zakladni prvky CPL

Konstanty
Jsou-li pro prlibéh programu stanoveny Ciselné hodnoty, které maiji
zustat beze zmény (konstantni), je mozné pouzivat tyto hodnoty v in-
strukcich pfimo v €islicovém zapisu.

Celociselna konstanta (INTEGER)
Cela Cisla se zapisuji bez desetinné tecky.

Priklad:
ANZAHL% = 4 Konstanta INTEGER

Konstanta s pohyblivou fadovou éarkou (REAL)

Realna Cisla (desetinna Cisla nebo zlomky) jsou oznacena desetinnou
teCkou (pohyblivou fadovou ¢arkou).

Priklad:
Pl = 3.141593 Konstanta REAL

Konstanta s dvojnasobnou presnosti a operace s dvojnasobnou
presnosti

Konstanty, které jsou pfifazeny proménné REAL s dvojnasobnou

pfesnosti nebo jsou s takovou proménnou porovnavany, se zobrazuji s
dvojnasobnou piesnosti (tzn. s pfesnosti na 15 mist).

Priklad:
Pfifazeni konstant REAL s dvojnasobnou pfesnosti a porovnavani
proménnych s konstantami REAL s dvojnasobnou pfesnosti:

4 DS! = -1234.123456 + 12345 + 1234.234567
20 DO! = 123456789.123456
22 D1! = 1.12345678901234
24 D21 = -123456789012345

26 D3! -1234.123456
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Nasledujici dotazy vedou k vysledku: E? = TRUE

28 IF DO1=123456789.123456 THEN E?=TRUE ELSE E?=FALSE ENDIF
29 IF D11=1.12345678901234 THEN E?=TRUE ELSE E?=FALSE ENDIF
30 IF D21=-123456789012345 THEN E?=TRUE ELSE E?=FALSE ENDIF
31 IF D31=-1234.123456 THEN E?=TRUE ELSE E?=FALSE ENDIF

32 IF DO! + 2.1 + 3.1 = 123456789.123456 + 2.1 + 3.1 THEN
33 E? = TRUE

34 ELSE

35 E? = FALSE

36 ENDIF

37 IF (DO! + 2.1) + 3.1 = 123456789.123456 + 2.1 + 3.1 THEN
38 E? = TRUE

39 ELSE

40 E? = FALSE

41 ENDIF

Znakova retézcova konstanta

Znakova fetézcova konstanta (konstanta String) je omezena uvozov-
kami.

Pfiklad:
BEISPIEL$ = “Toto je znakovy fetézec™ Konstanta STRING

Klicové znaky
V CPL se pouzivaji nasledujici kliCové znaky:

Carka se normalné pouziva jako oddélovaci znak. Pouze uvniti zna-
kovych fetézcl se zpracovava jako interpunkéni znaménko. Tecka se
pouziva v desetinnych Cislech jako desetinna te¢ka a u cili skoku jako
oznaceni naveésti (Label). TeCka uvnitf znakovych fetézcl je po-
vazovana za interpunkéni znaménko.
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Zde uvedené kliCové pojmy musi byt zapsany samostatné nebo byt
omezeny specialnimi znaky. Tak se daji identifikovat jako pfikazova
slova. Pfi vybéru nazvl proménnych se nesmi pouzivat zadna rezervo-
vana pfikazova slova!

Priklad:
GOTO 10 Skok na radek 10
GOTO10 libovolny symbolicky nazev (proménna); samostatné uve-
deno vede k chybovému hlaseni "Laufzeitfehler 2167 =
fehlt”, protoze je oCekavano pfifazeni hodnoty pro
proménnou "GOTO10”.
Klicové pojmy:
ﬂ ABS AXO B: | BCD C:| CALL COF ﬂ DATE DIRDEL
ACOS AXP BIN CASE COS DBSEA DIRINF
AND BITIF CHR$ CPOS DBTAB DO
APOS CLOCK CPROBE DCT DPC
ASC CLOSE DIM
ASIN CLRWARN DIRCR
ATAN
ﬂ ELSE ERRNO | F: | FALSE FILESIZE | G: | GETERR g IF
END FILEACCESS FOR GOTO INP#
ENDIF FILECOPY FXC INSTR
ENDCASE FILEDATE FXCR INT
EOF FILENO FXDEL
ERASE FILEPOS FXINS
j LABEL M: | MCODS N: | NCF ﬂ OF
LEN MCOPS NEXT OPENR
LJUST MID$ NJUST OPENW
MMC NOT OTHERWISE
MPOS NUL OR
ﬂ PDIM R: | REM S: | SCL SETERR j TAN TRUE
PMT REPEAT SCS SETWARN TCV
PMV REWRITE SCSL SIN THEN
PPOS ROUND SD SPOS TIME
PRN# SDR SQRT TO
PROBE SEEK STEP TRIM$
STR$
U:| UNTIL V: | VAL W:| WAIT X:| XOR
— VERSINF$ WHILE XTAB
WPOS
Z:| ZOT
I ZOV
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213 Prikazy pro synchronizaci NC-vét

2.13.1 Prehled

Pomoci pfikazu pro synchronizaci NC-vét je mozné:

Synchronizovat NC-programy s ur€itymi udalostmi.
Synchronizovat pfipravu vét s provadénim programu.
Omezit nahled vét (Look-Ahead) na urcity pocet vét.
Vzajemné synchronizovat NC-programy v rtiznych kanalech.

Synchronizaéni funkce pusobi bui v okamziku pfFipravy véty, nebo v ak-
tivnim okamziku provadéni véty.

Synchronizaéni funkce pfipravy vét:

WAIT (bez parametru): Zastavuje pfipravu vét, dokud nejsou zpra-
covany vSechny pfedchozi véty.

Funkce CPL WAIT(,<€ekaci doba>): Pfiprava vét se zastavi na zada-
nou dobu.

Funkce CPL WAIT(BITIF(...)): Pfiprava vét ¢eka na urcity signal na
bitovém rozhrani SPS-NC.

BIkKNmb: Omezuje nahled vét na naprogramovany pocet vét.

Synchronizaéni funkce v aktivnim okamziku:

WAITA / WAITO: Cekani na urgity stav na bitovém rozhrani SPS-NC.
WPV / WPVE: Cekani na hodnotu permanentni proménné CPL.
SPV / SPVE: Zapis permanentni proménné CPL.

ASTOPA / ASTOPO: Zastaveni pohybu, dokud nejsou dosazeny
urcité polohy os.

BSTOPA / BSTOPO: Zastaveni pohybu, dokud nejsou dosaZeny
urcité polohy v zakladni soustavé soufadnic obrobku (BCS).

WSTOPA / WSTOPO: Zastaveni pohybu, dokud nejsou dosazeny
urcité polohy v aktualni soustavé soufadnic obrobku (WCS).

OFFSTOPA / OFFSTOPO: ZruSeni podminek zastaveni v Fidicim
kanalu.
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213.2 Synchronizaéni funkce pfipravy veét

WAIT(bez parametru)

Funkce WAIT zastavuje pfipravu vét, dokud nejsou uplné zpracovany
v8echny véty, které byly naprogramovany pfed vétou WAIT. Je nezbytné
nutna, jestlize maji byt pozdéji v programu pouzivana aktualni data sou-
visejici se strojem nebo s procesem.

Pfiprava véty, ve které jsou analyzovany a interpretovany jednotlivé pro-
gramoveé radky, probiha —z ¢asového hlediska - vZzdy pfed provedenim
na stroji. Casovy interval mezi pfipravou a provedenim neni konstantni,
ale zavisi na rliznych parametrech (posuyv, draha pojezdu, Look-Ahead
atd.).

Pokud ma nyni program reagovat na skute¢ny stav stroje nebo procesu
(napf. aktualni skute€¢na poloha, signal na bitovém rozhrani atd.), musi
funkce WAIT zajistit, aby tyto Casové intervaly byly pfesné v okamziku
vyhodnoceni rovné "0”.

Priklad: WAIT(bez parametru)

N10 XO

N100 (MSG, Jesté bezi)

N20 X150

30 WAIT Zastavit zpracovani vét

40 XPOS = MPOS(1)-150

50 IF XPOS < 0.0001 THEN Na X=150 je vydano hladeni
(MSG, Poloha dosazena) "Poloha dosazena”

70  ENDIF

Funkce WAIT (bez parametru) mize byt naprogramovana jak ve
standardnich NC-vétach (DIN) tak i ve vétach CPL. Ve vété CPL s
instrukci WAIT nesmi byt naprogramovan znak ”:”. Nasledujici in-
strukce CPL musi byt zapsany v nové vété CPL.
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Funkce CPL: WAIT(,<éekaci doba>)

Funkce CPL: WAIT(BITIF(...))

Zastavuje pfipravu vét, dokud neuplyne naprogramovana ¢ekaci doba.

Syntaxe:
WAIT(, <¢ekaci doba>[ , <vysledna proménna>])

kde

<Cekaci doba> Cekaci doba v milisekundach, bez desetinnych mist.
Cekaci doba smi byt naprogramovana také jako
celoCiselny aritmeticky vyraz.

<Vysledna proménna> Volitelna proménna Integer. Po uplynuti Eekaci
doby je do <vysledné proménné> pfifazena 1.

Priklady funkce WAIT s ¢ekaci dobou:

10 WAIT(,1000,E%) Zpracovani vét se zastavi na 1000ms. Po-
tom je proménna E% obsazena hodnotou
Integer ”1”.

10 WAIT(,ZEIT%) Jak dlouho zUstane pfiprava vét zastavena,

zavisi na obsahu proménné Integer ZEIT%.
Nevraci se Zadna hodnota.

Zastavuje pfipravu vét, dokud nenastane urcity stav na bitovém rozhrani
SPS-NC.

Volitelné je mozné naprogramovat také ¢asovy interval. Pfiprava vét je
pak zastavena tak dlouho, dokud nenastane pfislusny stav na bitovém
rozhrani nebo neuplyne zadany ¢asovy interval.

Syntaxe:
WAIT(<BITIF-podminka>[ , [<timeout>][ ,<vysledna proménna>]])

kde

<BITIF-podminka> Specifikuje podminku, ktera se ma kontrolovat
na bitovém rozhrani SPS-NC. Pfitom je nutné
dodrzovat nasledujici syntaxi:

[NOT(IBITF(<parametr>)[)][=<stav>]

<Parametr> Pfedavaci parametr funkce BI-
TIF (popis viz funkce BITIF,
strana 5-44).

<Stav> Vyraz BOOL, se kterym se po-
rovnava vysledek funkce BITIF.
Pokud neni <stav> naprogra-
movan, provadi se porovnani s
hodnotou TRUE.

Kdyz je splnéna podminka, rozbéhne se opét

pfiprava vét.

<Timeout> Pfiprava vét ¢eka, az bude splnéna <podminka
BITIF>, nejdéle vSak, dokud neuplyne zadana
doba <Timeout>.
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<Vysledna proménna> Volitelna proménna Integer. Po uplynuti Eekaci

Priklady WAIT(BITIF(...):

10
10

10
20
30
40

10
20
30
40
50
60
70

WAIT(BITIF(1,1,1)=TRUE)
WAIT(BITIF(2,0,2)=(E1? OR E2?))

WAIT(NOT BITIF(3,2,1),,C%)
IF C%=0 THEN

DSP (10,10, ’PODMINKA JIZ OK™)
ENDIF

WAIT(BITIF(4,4,1)=E7?,250,ERG%)
IF ERG%=0 THEN
DSP(10,10,”NECEKA SE™)
ENDIF
IF ERG%=2 THEN
DSP(10,10,”CEKA SE >250ms™")
ENDIF

doby je do <vysledné proménné> pfifazena 1.

Cekani, az bude nastaven 2. osovy vstupni signal 1. osy.

Cekani, az bude mit 3. kanalovy vstupni signal 2. kanalu
hodnotu logického vyrazu (E1? OR E27?).

Cekani, az bude mit 4. vietenovy vstupni signal 1. vietena
hodnotu FALSE. Proménna C% dava bui hodnotu "0”, kdyz
je podminka splInéna jiz pfi vyvolani funkce WAIT, nebo
hodnotu 2", je-li podminka splnéna az béhem &ekani.

Cekani, aZ 5. osovy vystupni signal 1. osy nabude hodnoty
proménné E7?, nebo uplyne 250 ms. Proménna ERG%
dava bui hodnotu "0”, kdyz je podminka splnéna jiz pfi vy-
volani funkce WAIT, nebo hodnotu ”1”, kdyz uplyne ¢asovy
interval, nebo hodnotu ”2”, kdyz je podminka splnéna
béhem &ekani.
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BlkNmb (BNB)
Pomoci standardni NC-funkce BIkNmb je mozné omezit maximalni
pocet vét v pfipravé vét.

S pouzitim funkce BIkNmb Ize napfiklad Fidit dalSi zpracovani vysledki
mérfeni zjisténych v pribéhu programu v dalSim dil¢im programu.

Syntaxe:

BIkNmb(<pocet>) Omezeni zapnuto.

BIKNmb() nebo Omezeni vypnuto.

BIkNmb(0) Max. povoleny pocet vét zavisi na
MP 7060 00110.

Zkratka: BNB(...)

kde

<Pocet> Maximalni pozadovany pocet vét.

Integer.
Rozsah zadani: vétSi/rovno 0.
0: Pocet vét je zavisly na MP 7060 00110.

Zvlastnosti a omezeni:

® Pokud je v okamziku vyvolani funkce pfipraveno jiz vice nez <pocet>
vét, zastavi se pfiprava vét na tak dlouho, dokud pocet pfipravenych
vét neklesne pod <pocet>.

® Je-li parametrem <pocet> zadano vice vét, nez se pfedpoklada v
ramci konfigurace Fizeni, je efektivni po&et vét automaticky omezen
na hodnotu nastavenou v MP 7060 00110.
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2.13.3 Synchronizaéni funkce v okamziku provadéni véty

V IndraMotion MTX mGze v kazdém kanalu bézet jeden program. Jsou-li
jednotlivé useky obrabéni rozdéleny do rdznych jednotlivych programu
atyto programy bézi v riznych kanalech, je mozné Fidit prabéh obrabéni
vSech jednotlivych program( synchronizacnimi funkcemi v okamziku
provadéni véty.

VS8echny synchronizacni funkce v okamziku provadéni véty maji sez-
namy parametri CPL (podobné jako podprogramy). V nich jsou napro-
gramovany seznamy vyrazl CPL, které jsou uzavieny v lomenych
zavorkach "["a "

Vseobecné plati:

® Permanentni proménné CPL pouzivané ve funkcich WPV, WPVE,
SPV a SPVE jsou platné v celém systému. Programator proto musi
zajistit, aby nedoSlo k zadnym nezamysSlenym nasledkdm kvuli
nespravnému pouziti.

® V ramci nabizenych NC-funkci jsou dovoleny pouze nasledujici jed-
noduché typy permanentnich proménnych CPL:
-INT
-BOOL
- REAL
- DOUBLE
U poli je mozné pouzivat jen jednotlivé prvky!

(Downslope) na konci véty. Nespravné nastavené body synchro-
nizace mohou vést k poskozeni stroje.

Vyzkousejte prabéh programu pred vlastnim obrabénim s ohle-
dem na mozné problémy synchronizace béhem programu.

@ Funkce WAITA, WAITO, WVP a WVPE pusobi implicitné pokles
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Cekani na stavy na bitovém rozhrani SPS-NC: WAITA / WAITO

S pouzitim funkce WAITA / WAITO se ¢eka, az jeden nebo nékolik
signald rozhrani z maximalné 16 signalt nabude pfedem zadané hod-
noty.

V zavislosti na propojeni nékolika signalli rozhrani je mozné naprogra-
movat:
e WAITA: "Spojeni A” jednotlivych signall
Cekani, az vSechny signaly rozhrani nabudou pfedem zadané hod-
noty.
e WAITO: "Spojeni NEBO” jednotlivych signald
Cekani, az jeden ze signall rozhrani nabude pfedem zadané hod-
noty.

Priklad:

Program 1 v kanalu 1 obrabi ¢elni plochu soustruzeného dilu. Program 2
v kanalu 2 ma frézovat drazku na této €elni ploSe a musi pockat, az pro-
gram 1 uvolni soustruzenou souéastku pro program 2. Uvolnéni pro pro-
gram 2 se provadi nastavenim urcitych signald rozhrani. Kdyz signaly
rozhrani dosahnou tohoto stavu, pfeda kanal 1 uvolnéni kanalu 2.
Bé&hem obrabéni podle programu 2 ¢eka program 1 na program 2, aby
mohl pokracovat ve svém obrabéni.

Syntaxe:

Cekani na kazdy z uvedenych signald:
WAITA[BITIF(<parametr>){=<stav>}, BITIF(<para-
metr>){=<stav>}, ..., {<timeout>}]

Cekani na jeden z uvedenych signalu:

WAITO[BITIF(<parametr>){=<stav>}, BITIF(<para-
metr>){=<stav>},...{, <timeout>}]

kde:

BITIF Funkce BITIF se dotazuje rozhrani SPS-NC.
Volitelné je mozné se dotazovat na 2 az 16 signalu
rozhrani sou¢asné.

<Parametr> Predavaci parametr funkce BITIF (popis viz funkce BI-
TIF, strana 5-44).

<Stav> Vyraz BOOL, se kterym se porovnava vysledek
funkce BITIF. Pokud neni <stav> naprogramovan,
provadi se porovnani s hodnotou TRUE.

Kdyz je splnéna podminka, rozbéhne se opét pfiprava
vét.

<Timeout> Volné nastavitelny ¢as v ms, standardné = 0.

Kdyz uplyne <timeout> pfedtim, neZ je splnéna
pFislusna podminka, je generovano varovani a ¢ekani
pokraduje.

Neni-li naprogramovan timeout nebo je roven 0, nege-
neruje se zadné varovani.



2-74  Bosch Rexroth AG | Electric Drives IndraMotion MTX | R911305815 / 01
and Controls

Zaklady NC-programovani

Priklady:
N10 WAITO[BITIF(10,1,1)=FALSE, Cekani je aktivni, dokud BI-
BITIF(11,1,2)] TIF(10,1,1) nenabude hod-
noty 0 nebo
BITIF(11,1,2) hodnoty 1.
N10 WAITA[BITIF(10,1,1)=FALSE, Cekani je aktivni, dokud BI-
BITIF(11,1,2)] TIF(10,1,1) nenabude hod-
noty 0 a BITIF(11,1,2) hod-
noty 1.

Pro WAITA, WAITO plati:

® Jsou-lifunkce WAITA a WAITO naprogramovany v jednom NC-bloku,
zastavi se provadéni vét, dokud nebudou spinény ob& podminky.
Nejprve se vyhodnocuje podminka WAITO.

(Downslope) na konci véty. Nespravné nastavené body synchro-
nizace mohou vést k poskozeni stroje.

Vyzkousejte prabéh programu pred vlastnim obrabénim s ohle-
dem na mozné problémy synchronizace béhem programu.

@ Funkce WAITA, WAITO, WVP a WVPE pusobi implicitné pokles
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Cekani na hodnotu permanentni proménné CPL: WPV / WPVE

S pouzitim funkce WPV / WPVE se Ceka, az permanentni proménna
CPL nabude urcité srovnavaci hodnoty.

Srovnavaci hodnota muze byt zjiSovana v riznych ¢asech:

e WPV: Srovnavaci hodnotou je vyraz CPL, ktery se uréuje v pribéhu
programu a porovnava s hodnotou permanentni proménné.

Kvuli vyhodnoceni v pribéhu programu je pfipustny pouze jedno-
duchy vyraz CPL.

e WPVE: Srovnavaci hodnotou je vyraz CPL, ktery se ur€uje v oka-
mziku pfipravy, ale teprve v pribéhu programu porovnava s hodno-
tou permanentni proménné.

Syntaxe:
Srovnavaci hodnota se ur€uje v prabéhu programu:

WPV[<perm. proménna CPL><relalni operator><jednoduchy vyraz
CPL>{,<timeout>}]

Srovnavaci hodnota se urluje jiz v okamziku pfipravy:

WPVE[<perm. proménna CPL><relacni operator><vyraz CPL>{, <ti-

meout>}]

kde:

<Perm. proménna Permanentni proménna , oznaena znakem
CPL> "@” a nasledovana nazvem proménné.

<Relacéni operator>  Jsou mozné nasledujici relacni operatory:

= Permanentni proménna CPL je rovna
hodnoté vyrazu CPL. Ma smysl pouze
pro hodnoty Integer nebo Bool.

<> Permanentni proménna CPL se ne-
rovna hodnoté vyrazu CPL. Ma smysl|
pouze pro hodnoty Integer nebo Bool.

< Permanentni proménna CPL je mensi
nez hodnota vyrazu CPL.

< Permanentni proménna CPL je mensi
nebo rovna hodnoté vyrazu CPL.

> Permanentni proménna CPL je vétsi
nez hodnota vyrazu CPL.

= Permanentni proménna CPL je vétsi
nebo rovna hodnoté vyrazu CPL.
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<jednoduchy
vyraz CPL>

<Vyraz CPL>

<Uplynuti stano-
veného ¢asu>

Priklady:
N10 WPV[@9=10]

IndraMotion MTX | R911305815 / 01

Aby nebylo ovlivnéno generovani pohybu, smi
se v prubéhu programu vyhodnocovat pouze
jednoduché vyrazy CPL.

Jednoduchy vyraz CPL je matematicky vyraz,
skladajici se z permanentnich proménnych
CPL, konstant a matematickych operaci
moznych v CPL.

Libovolny matematicky vyraz v programo-
vacim jazyce CPL.

Volné nastavitelny ¢as v ms, standardné = 0.
KdyzZ uplyne <timeout> predtim, nez je
splnéna pfislusna podminka, je generovano
varovani a ¢ekani pokracuje.

Neni-li naprogramovan timeout nebo je roven
0, negeneruje se Zadné varovani.

Program &eka v aktivnim okamZiku, az
permanentni proménna @9 nabude hod-
noty 10.

N10 WPVE[@8=(5*#VAR2%)] Vyraz "5 * #VAR2%" se vyhodnocuje v

okamziku pfipravy. Pfitom zjiSténa hod-
nota se v prubéhu programu porovnava s
permanentni proménnou @8. Pokud @8
neodpovida uréené hodnoté, neni aktivni
7adna nova NC-véta.
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Zapis permanentni proménné CPL: SPV / SPVE

Pomoci funkce SPV / SPVE se v pribéhu programu pfifazuje perma-
nentni proménné CPL zapisem hodnota.

Hodnota mize byt zjiSovana v rliznych ¢asech:

® SPV: pfifazovana hodnota pro permanentni proménnou se uruje v
pribéhu programu.
Kvuli vyhodnoceni v pribéhu programu je pfipustny pouze jedno-
duchy vyraz CPL.

® SPVE: pfifazovana hodnota permanentni proménné se uréuje v oka-
mziku pfipravy (Cas interpretace CPL), ale teprve v prubéhu pro-
gramu pfifazuje permanentni proménné CPL.

Syntaxe:
Pfifazovana hodnota se uréuje v prtiibéhu programu:

SPV[<perm. proménna CPL> = <jednoduchy vyraz CPL>]

Pfifazovana hodnota se urCuje v dobé pfipravy:
SPVE[<perm. proménna CPL> = <vyraz CPL>]

kde:

<Perm. proménna Permanentni proménna , oznaena znakem
CPL> "@” a nasledovana nazvem proménné.
<jednoduchy Aby nebylo ovlivnéno generovani pohybu, smi
Vyraz CPL> se v prubéhu programu vyhodnocovat pouze

jednoduché vyrazy CPL.

Jednoduchy vyraz CPL je matematicky vyraz,
skladajici se z permanentnich proménnych
CPL, konstant a matematickych operaci
moznych v CPL.

<Vyraz CPL> Libovolny matematicky vyraz v programo-
vacim jazyce CPL.

Priklady:

N10 SPV[@6=1] Permanentni proménné "@6”
je v pribéhu programu
pfifazena hodnota 1.

N10 SPVL@5=(7*(@PERMVAR1% +5))] Hodnota vyrazu (7*(@PERM-
VAR1% + 5)) se uruje v
pribéhu programu a pak
pfifazuje proménné @§6.

N10 SPVE[@5=(7*#VAR1%)] Hodnota vyrazu (7 * #VAR1%)
se urcuje v dobé pfipravy a v
pribéhu programu pfifazuje
proménné @>5.
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Zastaveni pohybu, dokud neni dosazena poloha osy: ASTOPA / ASTOPO

S pouzitim funkce ASTOPA/ASTOPO je mozné synchronizovat pohyby
mezi kanaly. V zavislosti na poloze jedné nebo nékolika os osové sou-
stavy souradnic ACS v kanalu se zastavuje a znovu spousti syn-
chronni pohyb v jiném kanalu.

Omezeni:

® Osy, které se pouZivaji k synchronizaci, musi patfit jinému nez
fidicimu kanalu, jinak maze dojit k samozadrznému zablokovani.

e Ridici kanal se musi nachazet v provoznim rezimu automatika nebo
ruéni zadavani.

® Jsou-li pro kanal sou¢asné zadany podminky AND a OR, dojde k za-
staveni kanalu, kdyz je splnéna pfislusna podminka alespofi pro
jednu z obou funkci.

podminek pro zastaveni kanalu.

® ASTOPA: Kdyz jsou spinény vSechny podminky, zastavi se syn-
chronni pohyb fidiciho kanalu (logicka operace AND).

® ASTOPO: Kdyz je splnéna alespon jedna podminka, zastavi se
synchronni pohyb Fidiciho kanalu (logicka operace OR).

= Zadanim novych podminek AND a OR se rusi vSechny dosavadni
podminky v tomto kanalu.

Syntaxe:
Podminky AND:

ASTOPA[<¢islo kanalu>,
<podminkal>{,<podminka2>}{. .{,<podminka8>}.}]
Podminky OR:

ASTOPO[ <éislo kanalu>,

<podminkal>{, <podminka2>}{. .{, <podminka8>}.}]

kde:

<Cislo kanélu>  Cislo Fidiciho kanalu (1..n). Hodnota Integer nebo
proménna Integer.

<Podminka1, Zadani 1 az 8 podminek ve formé:
podminkaZ2... <osa><relacni operator><srovnavaci hodnota>
podminka8>

kde:

<Osa> Nazev systémové nebo kanalové

0sy, haprogramovany jako
fetézcova konstanta CPL nebo jako
fetézcova proménna CPL.
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<Relaéni povolené operatory:
operator> < ,s, >,=

<Srovnavaci Hodnota Real nebo vyraz CPL Real.
hodnota> Hodnota se uréuje v dobé pfipravy a
zustava modalné ucinna.

(= Z jednoho kanalu lze zastavit maximalné 4 jiné kanaly s
podminkami AND/OR.

Priklad:

Pouzivani nazvl os a ¢isel

10 ACHSNR% = 2 Definice:

20 ACHSNAME$ = X~ - Gislo osy,
30 STOPCHAN% = 2 - nazev osy
: - Cislo kanalu

N40 ASTOPO[STOPCHAN%, ACHSNR%<10]

N9O ASTOPO[STOPCHAN%, Z”>20.3]

N150 ASTOPO[STOPCHAN%, ACHSNAME$<1.5]
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Zastaveni pohybu, dokud neni dosazena zakladni poloha obrobku: BSTOPA / BSTOPO

S pouzitim funkce BSTOPA/BSTOPO je mozné synchronizovat pohyby
mezi kanaly. V zavislosti na poloze jedné nebo nékolika soufadnic
zakladni soustavy soufadnic obrobku BCS v kanalu se zastavuje a
znovu spousti synchronni pohyb v jiném kanalu.

Omezeni:

® Soufadnice, které se pouzivaji k synchronizaci, musi patfit jinému
nez fidicimu kanalu, jinak maze dojit k samozadrznému zablokovani.

e Ridici kanal se musi nachazet v provoznim rezimu automatika nebo
ruéni zadavani.

® Jsou-li pro kanal sou¢asné zadany podminky AND a OR, dojde k za-
staveni kanalu, kdyz je splnéna pfislusna podminka alespofi pro
jednu z obou funkci.

podminek pro zastaveni kanalu.

® BSTOPA: Kdyz jsou spinény vSechny podminky, zastavi se syn-
chronni pohyb fidiciho kanalu (logické operace AND).

e BSTOPO: Kdyz je splnéna alespon jedna podminka, zastavi se
synchronni pohyb Fidiciho kanalu (logicka operace OR).

= Zadanim novych podminek AND a OR se rusi vSechny dosavadni
podminky v tomto kanalu.

Syntaxe:
Podminky AND:

BSTOPA[<¢islo kanalu>,
<podminkal>{,<podminka2>}{. .{,<podminka8>}.}]
Podminky OR:

BSTOPO[ <¢islo kanalu>,

<podminkal>{, <podminka2>}{. .{, <podminka8>}.}]
kde:

<Cislo kanélu>  Cislo Fidiciho kanalu (1..n). Hodnota Integer nebo
proménna Integer.

<Podminka1, Zadani 1 az 8 podminek ve formé:

podminkaZ2... <sou&#x159;adnice><relacni

podminka8> operator><srovnavaci hodnota>
kde:

<Souradnice> Vzhledem k BCS:
Nazev nebo index soufadnice,
naprogramovany jako fetézcova
konstanta CPL nebo jako
fetézcova proménna CPL.

<Relacéni povolené operatory:
operator> < ,s5, >,=2
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<Srovnavaci Hodnota Real nebo vyraz CPL

hodnota> Real. Hodnota se uréuje v dobé
pfipravy a z(istava modalné
ucinna.

Z jednoho kanalu lze zastavit maximalné 4 jiné kanaly s
podminkami AND/OR.

Pfiklad:

Aktivovat podminku AND pro zakladni soufadnice obrobku

N10 BSTOPA[3,”z<12.0,”x”>15] Kanal 3 se zastavi na tak
dlouho, dokud v fidicim kanalu
bude platit:
Poloha zakladni soufadnice
obrobkuz <12 mm a
poloha zakladni soufadnice
obrobku x > 15 mm

Zastaveni pohybu, dokud neni dosazena poloha obrobku: WSTOPA / WSTOPO

S pouzitim funkce WSTOPA / WSTOPO je mozné synchronizovat po-
hyby mezi kanaly. V zavislosti na poloze jedné nebo nékolika soufadnic
soustavy souradnic obrobku WCS v kanalu se zastavuje a znovu
spousti synchronni pohyb v jiném kanalu.

Omezeni:

® Souradnice, které se pouzivaji k synchronizaci, musi patfit jinému
nez fidicimu kanalu, jinak mize dojit k samozadrznému zablokovani.

e Ridici kanal se musi nachazet v provoznim rezimu automatika nebo
ruéni zadavani.

® Jsou-li pro kanal sou¢asné zadany podminky AND a OR, dojde k za-
staveni kanalu, kdyz je splnéna pfislusna podminka alespon pro
jednu z obou funkeci.

,,,,,

podminek pro zastaveni kanalu.

o WSTOPA: KdyzZ jsou spinény vSechny podminky, zastavi se syn-
chronni pohyb fidiciho kanalu (logicka operace AND).

e WSTOPO: Kdyz je spinéna alespon jedna podminka, zastavi se
synchronni pohyb fidiciho kanalu (logicka operace OR).

Zadanim novych podminek AND a OR se rusi vSechny dosavadni
podminky v tomto kanalu.
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Syntaxe:
Podminky AND:

WSTOPA[ <éislo kanalu>,
<podminkal>{,<podminka2>}{. .{,<podminka8>}.1}]
Podminky OR:

WSTOPO[<¢islo kanalu>,
<podminkal>{,<podminka2>}{. .{,<podminka8>}.}]

kde:

<Cislo kanéalu>  Cislo fidiciho kanalu (1..n). Hodnota Integer nebo
proménna Integer.

<Podminka1, Zadani 1 az 8 podminek ve formé:

podminkaZ2... <sou&#x159;adnice><relacni

podminka8> operator><srovnavaci hodnota>
kde:

<Souradnice> Vzhledem k WCS:
Nazev nebo index soufadnice,
naprogramovany jako fetézcova
konstanta CPL nebo jako
fetézcova proménna CPL.

<Relacni povolené operatory:

operator> < .5, >,=

<Srovnavaci Hodnota Real nebo vyraz CPL

hodnota> Real. Hodnota se uréuje v dobé
pfipravy a z(istava modalné
ucinna.

Z jednoho kanalu lze zastavit maximalné 4 jiné kanaly s
podminkami AND/OR.

Priklad:

Aktivovat podminku AND pro soufadnice obrobku

N10 WSTOPA[3,”Z7<12.0,”X”>15] Kanal 3 se zastavi na tak
dlouho, dokud v fidicim kanalu
bude platit:
Poloha soufadnice obrobku Z
kanalu je mensinez 12 mm a
poloha soufadnice obrobku X
vétsi nez 15 mm
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ZruSeni podminek zastaveni: OFFSTOPA / OFFSTOPO

Vymazani podminek zastaveni pro fidici kanal.

Syntaxe:
OFFSTOPA Maze vSechny podminky zastaveni AND
OFFSTOPO Maze vSechny podminky zastaveni OR

Pro synchronizaéni funkce plati:

® ASTOPO, BSTOPO, WSTOPO a OFFSTOPO jsou modalné uc¢inné
a vzajemné se rusi.

® ASTOPA, BSTOPA, WSTOPA a OFFSTOPA jsou modalné ucinné a
vzajemné se rusi.

POZOR

@ Neumysiny pojezdovy pohyb!
Nékteré NC-funkce oc€ekavaji naprogramovani adres os, resp.
souradnic. Zpravidla zde smi byt kromé adres souradnic napro-
gramovany pouze adresy prisluSnych os kanalu, tedy syn-
chronnich os.

Naprogramovani adresy asynchronni osy v seznamu parametru
vede obecné k syntaktické chybé, naproti tomu naprogramovani
mimo seznam parametrd vede k synchronnimu pojezdovému po-

hybu!

Vyjimky:

G74(Home) VA1: Asynchronni osa VA najede do referenéniho
bodu.

GAX(VA): Asynchronni osa VA je do kanalu

prevzata
FsMove, FsTorque, FsReset: Funkce najeti na pevny
doraz plsobi také na asynchronni osy.
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Notizen:
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3 NC-funkce se syntaxi podle DIN 66025
(v€. rozsireni)

3.1 Prehled

Rizeni je vybaveno rtiznymi NC-funkcemi. Pfitom jsou zde kromé
pfikazl, které jsou stanoveny v DIN 66025, obsazena také podstatna
rozSifeni v oblasti G-kodl a dopliujicich jazykovych syntaktickych
prvkd.
Mezi NC-funkce fizeni patfi
® 1-a 2-mistné G-kody:
orientuji se do znaéné miry na normu DIN 66025 a u¢elné dopliuiji jeji
"slovni zasobu G-kodu”, ¢imz
® rozSituji funkéni skupiny, které jsou v DIN k dispozici
(napf. G52, G53, G54, ...), nebo
® zavadéji nové skupiny funkci, které souviseji s jiz existujicimi.
1-mistné G-kédy mohou byt vzdy zapsany jako 2-mistné s nulou na
zacatku (napf. G0=G00, G1=G01, ...).
® 3-mistné G-kody (vyjimecné pfipady):
takové G-kédy se pouZzivaji, kdyZ je pouzita jiz existujici funkce z
oboru 2D podobnym zptisobem v oboru 3D (napf. G41, G42 -> G141,
G142).

® G-kédy s priponou ”.”:
pouzivaji se ve spojeni s posunutimi nulovych bodd nebo transforma-
cemi soufadnic.
Tyto funkce maji az 6 fad, které mohou byt pomoci pfipony
¢i programovany.
Priklady:
G54.4 1. Posunuti nulového bodu fady 4
G59.4 6. Posunuti nulového bodu fady 4

e M-funkce s definovanou NC-funkénosti
napf. MO, M30

® NC-funkce s jazykovou syntaxi:

® (viz kapitola 4)

. volany

(= Tabulkovy prehled vSech NC-funkci naleznete v pfiloze od strany
A-2.
Kromé toho jsou vSechny NC-funkce uvedeny v rejstiiku od strany
A-52.
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Pouzivané zplisoby zapisu

Pro syntaxi NC-funkci se v pfiru¢ce pouzivaji nasledujici zplsoby
zapisu:

Typ pisma ”Courier tuéné” nebo "Courier”:

Znakové fetézce v tomto typu pisma musi byt naprogramovany, jak jsou
vytistény.

Priklad: GO(POL)

Uhlové zavorky < >

oznacuji symbol pro programovany vyraz, resp. parametr. Symbol je
vytistén kurzivou.

Pfiklad: <osa1>

Slozené zavorky { }

oznacuji volitelny vyraz, resp. parametr.
Takové syntaktické prvky mohou, ale nemusi byt naprogramovany.
PFiklad: GO{({POL,}{<Par1>})}

Znak ”I”

vzajemné oddéluje mozné, ale ne soucasné pouzitelné parametry (al-
ternativni parametry).
Priklad: GO{({POL, {NIPS|IPS1|IPS2|I1PS3})}
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G-kody GO0
3.2 G-kédy

3.2.1 Linearni interpolace v rychlém chodu GO0

Nasledek
Najizdi do naprogramované polohy pomoci interpolace pfimkou s ma-
ximalni rychlosti posuvu (= v rychlém chodu).

Plati:

® Nejméneé jedna osa pojizdi s maximalni rychlosti nebo zrychlenim.
Rychlost os je fizena tak, aby vSechny dosahly ve stejném okamziku
cilového bodu.

® P¥i aktivované funkci je vydan signal rozhrani kanalu "Rychly chod
aktivni”.

® Vlec¢na vzdalenost (posunuti mezi pozadovanou a skute¢nou hodno-
tou) na konci véty se da eliminovat na velikost uréenych cilovych

oken (= funkce "pfesné zastaveni”).

® Funkce plsobi modalné a maze G1, G2, G3, G5, G6, G33.

+v A
300 T é?
Cilova
oloha
200 GO P
100 + #
Vychozi poloha
W 4 T T T T | +X
100 200 300 400 500

Programovani

Zakladni funkce Syntaxe:

GO Rychly chod s pfesnym zastavenim (jemné polohovaci
okno) a naprogramovani koncové polohy v kartézskych
soufadnicich.

Pfiklad:

N40 X100 Y100 Vychozi poloha.
N50 GO X500 Y300 Najeti do cilové polohy v rychlém chodu.
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Volitelné parametry

Syntaxe:

IndraMotion MTX | R911305815 / 01

GO({NIPS]IPS|IPS1]IPS2] IPS3,KPOL})

kde
NIPS

IPS

IPS1
I1PS2
I1PS3

POL

Vypnuti pfesného zastaveni. Zadné zabrzdéni na v=0 na
konci véty.

Zapnuti pfesného zastaveni. Pfitom je brano v Uvahu pos-
ledni pro rychly chod nastavené okno presného zasta-
veni (standardné = jemné polohovaci okno).

Na konci véty zabrzdi fizeni nejprve rychlost posuvu na v=0.
Teprve kdyZz je toto polohovaci okno dosazeno vSemi
zUCastnénymi osami, zpracovava se dalSi véta.

Okno pfesného zastaveni pro posuvovy provoz neni nijak
ovliviiovano polohovacim oknem rychlého chodu.

Jako IPS, ale vZzdy s jemnym polohovacim oknem.
Jako IPS, ale vzdy s hrubym polohovacim oknem.

Jako IPS, ale bez kontroly polohovaciho okna, pouze na
konci véty probéhne zabrzdéni na rychlost v=0.

.....

Aktivuje programovani polarnich soufradnic a nastavuje
polarni ahel 1 na 0 a polarni uhel 2 na 90 stupnid.

Jak se programuje v polarnich soufadnicich, naleznete v
kap. 4.53.2 od strany 4-17.

Zvlastnosti a omezeni:

® Funkce se da programovat s osovymi adresami nebo bez nich ve
stejné véte.

® Pfislusna rychlost se uruje pomoci parametrd stroje pro maximalni
osovou rychlost.

® Rychlost rychlého chodu se da omezit pomoci signalu rozhrani
kanalu "Redukovany rychly chod” (qCh_RedRap) na redukovanou
hodnotu nastavenou v parametrech stroje.

® Rychlost rychlého chodu se da omezit také s pouzitim funkce
"zkuSebni rychly chod”, ktera se fidi pomoci signalu rozhrani kanalu
"zkuSebni rychly chod” (qCh_TestRap).

® Rychlost se da ovliviiovat potenciometrem.
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3.2.2 Linearni interpolace v posuvu GO01

Nasledek

Najizdi do naprogramované polohy pomoci interpolace pfimkou s efek-

tivnim posuvem (programovatelnym s pouzitim F-adresy).

Pohyb je koordinovan tak, aby vSechny zucastnéné osy dosahly

zaroven naprogramovaného koncového bodu.

Pfitom plati:

® Naprogramovana hodnota posuvu (F) pusobi jako posuv drahy;
takze je pfi pohybech nékolika os podil kazdé jednotlivé osy mensi
nez F.

® Funkce plsobi modalné a maze GO, G2, G3, G5, G6, G33.

+v A
300 o

Cilova

oloha
200 Gl P

100 +
#Vychozi poloha

w 9 1 1 1 1 1 > X
100 200 300 400 500

Programovani

Zakladni funkce Syntaxe:

Gl Pohyb podle aktivniho posuvu a programovani koncové
polohy v kartézskych soufadnicich.

Priklad:

N40 X100 Y100 Vychozi poloha.
N50 GO X500 Y300 F100 Najeti do cilové polohy s posuvem F100.

Volitelné parametry Syntaxe:

GL({IPS|IPS1]1PS2] I1PS3,HPOL})

kde

IPS Zapnuti pfesného zastaveni, nezavislé na G61/G62. Pfitom
je brano v uvahu posledni pro posuvovy provoz nasta-
vené okno pfesného zastaveni (standardné = jemné polo-
hovaci okno).

Na konci véty zabrzdi fizeni nejprve rychlost posuvu na v=0.
Teprve kdyz je toto polohovaci okno dosazeno vsemi
zucastnénymi osami, zpracovava se dalSi véta.

IPS1 Jako IPS, ale vZzdy s jemnym polohovacim oknem.

1PS2 Jako IPS, ale vzdy s hrubym polohovacim oknem.
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IPS3 Jako IPS, ale bez kontroly polohovaciho okna, pouze na
konci véty probéhne zabrzdéni na rychlost v=0.

POL Aktivuje programovani polarnich soufradnic a nastavuje
polarni ahel 1 na 0 a polarni thel 2 na 90 stupnid.
Jak se programuje v polarnich soufadnicich, naleznete v
kap. 4.53.2 od strany 4-17.

Zvlastnosti a omezeni:

® Funkce se da programovat s osovymi adresami nebo bez nich ve
stejné véte.

® Pokud jesté neni efektivni Zadny posuv, musi byt ve stejném radku
naprogramovan posuv pomoci F-adresy.
Tento posuv pak zustava efektivni, dokud neni pfepsan novou hod-
notou posuvu.

® Naprogramovana rychlost posuvu se da omezit pomoci parametr(
stroje.

® Rychlost posuvu se da ovliviiovat potenciometrem posuvu.
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Kruhova-/spiralova-/spiralova-N interpolace G02, G03

Najizdi do cilové polohy naprogramované v aktivni pracovni roviné po-
moci interpolace po kruhové draze s aktualnim posuvem (programova-
telnym s pouzitim F-adresy).

® G2: Kruhova draha ve sméru hodinovych ruci¢ek (pravotociva)

® G3: Kruhova draha proti sméru hodinovych ruci¢ek (levotociva)

Kromé toho mohou byt mimo pracovni rovinu naprogramovany dalSi
osy, jejichz pohyby jsou souCasné linearné interpolovany.

v A v A
Cilova Cilova
poloha poloha
G2
G3
y > X > X
W W

Kruhova interpolace:
Zucastnuji se vyhradné osy aktivni pracovni roviny.

Spiralova interpolace:

Kromeé os aktivni pracovni roviny se zucastriuje jesté jedna dalsi syn-
chronni osa.

Pokud je tato osa kolma k aktivni pracovni roviné (napf. zbyvajici osa
soustavy soufadnic obrobku), vytvafi se Sroubovicova draha s kon-
stantnim stoupanim (spiralova interpolace).

Spiralova interpolace
(Specialni pripad:
Sroubovicova interpolace)
Z)
E
Y Cie x
A: Pocatecni bod
E: Koncovy bod
'
X
w

Spiralova-N interpolace:
Kromé os aktivni pracovni roviny se programuje vice nez jedna dalsi
(max. 6) synchronni osa.
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GO02, GO3

Spiralova-N interpolace

ZA

A: Pocatec¢ni bod
w A E: Koncovy bod
» X

Plati:

vybranou pracovni rovinou (G17, G18, G19, G20).

Naprogramovana hodnota posuvu (F) plsobi jako posuv drahy a
vztahuje se zpravidla ke vSem pojizdéjicim osam ve véte; tak je pfi
pohybech nékolika os podil kazdé jednotlivé osy mensi nez F.

Realny posuv miize byt omezen maximalnim moznym radialnim
zrychlenim.

Funkce GO, G1, G2, G3, G5, G6 tvorfi modalni skupinu a navzajem se
tedy rusi.

Kruhova draha muaze byt naprogramovana pomoci:

® programovani poloméru nebo

® programovani stfedu.
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Na zakladé aktualni polohy jako poc¢ate&niho bodu urete kruhovy po-
hyb naprogramovanim

® koncového bodu kruhu a

® poloméru kruhu.

Koncovy bod kruhu pfitom muze byt zadan jako absolutni nebo inkre-
mentalni hodnota polohy.

Syntaxe:

G2 <EP> R<hodnota> Kruhova draha pravotoc€iva
G3 <EP> R<hodnota> Kruhova draha levotodiva
kde

<EP> Souradnice koncového bodu.

<Hodnota> Polomér kruhové drahy.
Polomér musi byt nejméné tak velky, jako polovi¢ni vzdale-
nost mezi po¢atecnim a koncovym bodem.
Pomoci znaménka urCete, jestli pfi dvou moznych kru-
hovych drahach chcete pojizdét po draze s mensim nebo
vétSim kruhovym obloukem:
kladna hodnota poloméru:kruhovy oblouk < 180 stupnd
zaporna hodnota poloméru: kruhovy oblouk > 180 stupnu.

Je-li polomér roven presné poloviné vzdalenosti mezi
pocatenim a koncovym bodem, uréuje pualkruh a
znaménko hodnoty poloméru muze byt jakékoli.

G2: G3: - Koncovy bod
Pocatecni R
bod
+R anc
T ovy
Pocatec¢ni \ bod
bod Specialni pFipad ptlkruhu:
Specialni pripad palkruhu: Znaménko pfed R mize byt
Znaménko pfed R muze byt libovolné
libovolné
Poc&ateéni Koncovy bod
bod
Pocatecni Koncovy w
bod bod

Zvlastnosti a omezeni:
® Neni mozné vytvaret celé kruhy.

® Nepfesné zadané poloméry opravuje fizeni automaticky podle tole-
ranci nastavenych v parametrech stroje.
Jinak je nasledkem béhova chyba.
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Programovani stifedu

Zakladni funkce

Na zakladé aktualni polohy jako poc¢atecniho bodu urete kruhovy po-
hyb naprogramovanim

® koncového bodu kruhu a

e Stfed kruhu.

Stfed kruhu se programuje inkrementalné vzhledem k pfisluSnému
poc¢ateCnimu bodu kruhu.

Syntaxe:

G2 <EP> <IP> Kruhova draha pravotoc€iva
G3 <EP> <IP> Kruhova draha levotodiva
kde

<EP> Souradnice koncového bodu.

Pokud jsou poc¢ateCni a koncovy bod v roviné kruhu totozné,
generuje se automaticky piny kruh.

</P> Parametry interpolace |, J a K.
Definuji pro kazdou osu vzdalenost po¢ate¢niho bodu kruhu
A od stfedu kruhu M. Znaménko je dano v zavislosti na
sméru vektoru z A do M.

Ktery interpolacni parametr bude pfifazen které ose, se od-
vozuje z vyznamu soufadnic v parametrech stroje.
Standardné plati: I =M(X) - A(X) pro soufadnici X

J =M(Y)-A(Y) pro soufadniciY

K =M(Z)-A(Z) pro soufadniciZ

G2: A: Pocatecni bod G3: A: Pocatecni bod
E: Koncovy bod +Y E: Koncovy bod
+YA M: Stred A _ | M: Stred
E m
E
+J
A
-J m

+1 .~ A -
W X

w +X +

Zvlastnosti a omezeni:

® Jsou-lipocCatecniakoncovy bod totozne, generuje fizeni automaticky
plny kruh.

® Nepfesné zadané stfedy opravuje fizeni automaticky podle toleranci
nastavenych v parametrech stroje.
Pfitom se odpovidajicim zplsobem posunuje poloha stfedu.

® Pokud maji byt ve stejné vété naprogramovany parametry interpo-
lace a navic polomér kruhu, je bran v ivahu vyhradné polomér kruhu
(= programovani poloméru).

® Jsou-linaprogramovany parametry interpolace, které se nehodi k vy-
brané roviné, hlasi fizeni béhovou chybu.
Priklad: G17 G2 X5 19 K7 (chyba: K se nehodi k roviné X/Y)
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Syntaxe:

G2| G3(POL) <EP> R<hodnota> Programovani poloméru v

polarnich souradnicich

Programovani stfedu v polarnich
soufadnicich

G2| G3(POL) <EP> <IP>

kde

POL Aktivuje programovani polarnich soufadnic pro soufadnice
koncového bodu a nastavuje polarni uhel 1 na 0 a polarni
uhel 2 na 90 stupnd.

Jak se programuje v polarnich soufadnicich, naleznete v
kap. 4.53.2 od strany 4-17.

Pfiklad: Programovani poloméru (kartézské)

N40 G1 X10 Y10 F100
N50 G2 X38 Y20 R15

Najeti do vychoziho bodu
Kruhova interpolace.

+Y A G2
20T
Koncovy
10 - bod
Poc&atec¢ni bod
w (B | | X
10 20 30 40

Pfiklad: Programovani stfedu (kartézske)

N80 G1 X100 Y100 F100
N90 G90 G17 G3 X350 Y250

Najeti do vychozi polohy.
Kruhova interpolace proti sméru hodi-

1200 J-50 novych rucicek v roviné X/Y. Progra-
: movani absolutnich rozmérd pro
soufadnice koncového bodu je ak-
tivni.
+YA
%50+ ——————— |
\
A \
—— 100 \
-J m
Y ol |
> I
W 100 300350 4+X
+ 1
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3.24 Doba prodlevy G04
Nasledek
Zastavuje provadéni programu. Nasledujici naprogramovana véta je
zpracovana az po uplynuti naprogramované doby prodlevy.
Doba prodlevy zaCina, kdyz je kompletné zpracovana pfedchozi NC-
véta.
Otacejici se vietena nebo pojizdéjici pomocné osy se nezastavuji. Syn-
chronni osy mohou pfipadné eliminovat dobéh.
Doba prodlevy se da naprogramovat v:
® v sekundach nebo
e v otackach vietena.
Pro ur€eni otacek vietena se cyklicky zjiSuje aktualni skuteény pocet
otacek hlavniho vietena a z ného vypocitavaji absolvované otacky. U
vvysoce dynamickych vieten proto muze ve fazich zrychleni nebo
brzdéni dochazet k ur€itym odchylkam mezi naprogramovanymi a
skute€né oCekavanymi otaCkami vietena.
Pokud je zkonfigurovanym hlavnim vietenem analogové vieteno (bez
zpétné vazby poctu otacek), pouziva se pro vypocet misto hodnoty ze
seznamu podtu otaéek pozadovana hodnota poétu otacek.
Programovani
Syntaxe:
G4(F<hodnota>) Doba prodlevy v sekundach.
G4(S<hodnota>) Doba prodlevy v otackéach vietena.
kde

<Hodnota> Zadané sekundy, resp. otacky vretena.
Pfi zadani "0” je véta G4 interné zruSena.

Zvlastnosti a omezeni:

® Funkce musi byt naprogramovana v samostatné vété bez informacio
draze. V této vété jsou jesté pFipustné pouze pomocné a pfidavné
funkce.

® Naprogramované otacky vietena se vztahuji k hlavnimu vietenu
zkonfigurovanému v parametrech stroje nebo pomoci funkce MainSp
(viz strana 4-70).
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3.2.5 Tangencialni vstup kruhu GO05

Nasledek
Na zakladé naposledy naprogramovaného pojezdového pohybu vy-
pocitava fizeni automaticky pro vétu G5 tangencialni vstup kruhu.
Jako tangencialni pfitom plati pouze pfechod, ktery nevykazuje zadnou
Zménu smeéru.

> P¥ispojeni nékolika pohybtl G5 ovliviiuje 1. vstupni te¢na vSechny
nasledujici konturové prvky G5.

Funkce GO, G1, G2, G3, G5, G6 tvofi modalni skupinu a navzajem se
tedy rusi.

POZOR
@ Obrabéci znacky na prechodu vét pfi spiralové-/spiralové-N inter-
polaci mozné!
Vypocéitany tangencialni prechod se vztahuje pouze k roviné
kruhu! Prostorova te€na muze na prechodu vét skogit!

Programovani
Syntaxe:

G5 <EP>

kde

<EP> Soufadnice koncového bodu kruhu.
Pokud jsou poc¢ateéni a koncovy bod v roviné kruhu totozné,
generuje se automaticky piny kruh.

Zvlastnosti a omezeni:
® Programovani G5 v provoznim rezimu "ru¢ni zadavani” neni mozné.
® Pfed G5 musi byt ve stejném programu naprogramovana véta s po-
jezdovym pohybem.
® Bezprostfedné pred a za aktivni funkci G5 nesmi byt pfepnuta ak-
tualni rovina.
Priklady

+Y A +YA o +Y A
120 -

70 100 + E KO/,
70 40 ¥
T
10 m E A
W | — 3 +X : 3 +X |

S \J
50 110 w 50 130 -15"W 50 90
Gl X20 Y70 F200 Gl X20 Y70 F200 Gl X-15 Y40 F200
X50 X50 G2 X50 Y70 R-60
G5 X110 Y10 G5 X130 Y100 G5 X90 Y120

» +X

T: Te€na. A: Pocate¢ni bod kruhového segmentu. E: Koncovy bod kruhového segmentu. M: Stfed
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3.2.6 Spline programovani G06

Programovani

Ve srovnani s linearni interpolaci nabizi spline interpolace s mensim po-
¢tem opérnych bodl témér stejnou kvalitu povrchu a presnost kontur,
protoze se mezi body vypocitavaji spojité kfivky.

IndraMotion MTX podporuje nasledujici typy spline kfivek:

e Spline typu 0: Spline kfivka s programovanim koeficientu
(koeficienty polynomu ze systému CAD/CAM)

e Spline typu 1: Cl-spojité kubické spline kfivky s programovanim
opérnych bodu
(tangencialni pfechody v opérnych bodech)

e Spline typu 2: C2-spojité kubické spline kfivky s programovanim
opérnych bodu
(obloukové spojité pfechody v opérnych bodech)

e Spline typu 3: B-spline kfivka s programovanim kontrolnich bodu
(kfivkovy prabéh v blizkosti opérnych bodu).

Pozadovany typ spline kfivek se vybira a inicializuje pomoci funkce
"SplineDef” (SDF, viz strana 4-56). Pak je mozné aktivovat spline progra-
movani s pouzitim funkce G6.

Podrobné informace o jednotlivych typech spline kiivek naleznete
v pfiruéce "Funkéni popis”.

Zvlastnosti a omezeni:

Nasledujici funkce nemohou byt naprogramovany spole¢né se spline
funkcemi:

® Tenzorova orientace

2D oprava drahy G41/G42
Dérovani/vysekavani s rozdélenim drahy
Fasety a zaobleni

Tangencialni vedeni nastroje

Pfesné programovani

G5 s pfipojenim na spline kfivku
Vymazat zbyvajici drahu

Syntaxe:
G6 Aktivace typu drahy "spline”.
V zavislosti na pozadovaném typu programovani je mozné naprogramo-

vat G6 pro riizné typy spline funkci s riznymi, modalné pusobicimi para-
metry:
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3.2.7 Spline s programovanim koeficientti (spline typu 0)

Programovani souradnic/os:

Kazda soufadnice kanalu se muze podle potfeby pohybovat
® jako spline funkce zadanim koeficientd polynomu:
<N&zev souradnice>(<c0>,<cl1>,....,<cn>) Programovani jednot-
livé soufadnice s koefi-
cienty polynomu.

® nebo linearné zadanim koncové polohy:

<Nazev souradnice>(<Koncova poloha>) Programovani koncové
polohy jednotlivych
soufadnic/os.

kde
<Nazev souradnice>: Nazev soufadnice/osy.
<c0>,<c1>,...,.<cn>: Koeficienty polynomu soufadnice.
n odpovida spline stupni nastavenému v
"SplineDef”.
<Koncova poloha>: Koncova poloha soufadnice.
Priklad:

SplineDef(3)
G6 X(0.1,1.25,0.5,0.73) Y30 B(0.0,-1.0,0.1,-0.2)

Programovani polynomu jmenovatele:

DN(<gp>,<01>,...,<0n>) Spole¢ny polynom jmenovatele pro
v8echny spline soufadnice.
Pfesny popis pro racionalni Bezierovy
spline kFfivky, racionalni B-spline kfivky
(NURBS) a v8echny kuzelosecky.

kde

<gp>, <g1>, ..., <Qn>: Koeficienty polynomu jmenovatele.
n odpovida spline stupni nastavenému v
"SplineDef”.

Priklad:

SplineDef(3)
G6 X(0.1,1.25,0.5,0.73) B(0.0,-1.0,0.1,-0.2) DN(1,0,1)

Programovani orienta¢niho vektoru:

Tento typ programovani pfedpoklada aktivni transformaci os s vektoro-
vou orientaci ("Coord(..)").

01(<010>,<011>,...,<01,>) Slozka x orienta¢niho vektoru
02(<0p0>,<021>,...,<02p>) Slozka y orienta¢niho vektoru

03(<039>,<031>,...,<03>) SloZka z orientaéniho vektoru
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kde

<010>,<011>,...,<01p>: Spline koeficienty slozky x orientacniho
vektoru.

<020>,<021>,...,<02,>: Spline koeficienty sloZky y orientaéniho
vektoru.

<030>,<0371>,...,<03,>: Spline koeficienty slozky z orientaniho
vektoru.
n vzdy odpovida spline stupni nastave-
nému v "SplineDef”.

Priklad:

NOO ;Spline koeficienty pro orientaci vektoru

001 PI=3.14159:PIH=PI1/2:PIHQ=PIH*PIH:PIHC=PIHQ*PIH

N10 G1 F30000 XO YO ZO B90O CO

N20 SplineDef(3)

N30 Coord(1) ;Zapnuti 5-osového transformatoru s vektorovou orientaci
N40 G6 PL[PIH];PL viz programovani délek spline parametr(i

N50 01(1,0,-3/PIHQ,2/PIHC) 03(0,1,(3-P1)/PIHQ, (-2+PI1H)/PIHC)
N60 01(0,0,3/PIHQ,-2/PIHC) 03(1,0,(-3+PIH)/PIHQ, (2-P1H)/PIHC)
N70 0(0,1,0);Normalni vektorova orientace

N80 G1

N90 Coord(0)

Programovani délek spline parametru:

Délka spline parametru je délka definiéniho intervalu w. w nabyva hod-
not 0...we. Hodnota wg je modalni a zlstava platna pro vSechny NC-véty
az do zruSeni G6.

V prvni pojezdové vété po G6 musi byt naprogramovano PL, jinak dojde
k béhové chybé.

{PL<we>} Volitelné programovani délek spline pa-
rametru.

kde

<Wg>: libovolna hodnota > 0

Priklad:

G6 X(0.1,1.25,0.5,0.73) B(0.0,-1.0,0.1,-0.2) PLO.6

(X=01+125w+0.5w2+0.75w3 a
B=0.0-1.0w+o0.1w2-0.2 w3 kde
w nabyva hodnot 0...0.6)
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3.2.8 C'-a C2-spojité kubické spline funkce (spline typu 1 a 2)

Programovani souradnic/os:
Programuji se koncové body kanalovych soufadnic.
Vsechny &leny <Members> uvedené ve "SplineDef” se pohybuji po
spline kfivce, zbyvajici soufadnice neuvedené ve "SplineDef”’ se pohy-

buji linearné.
<Nézev souradnice>(<Koncovéa poloha>) a/nebo Programovani jednot-
<Nazev osy>(<Koncova poloha>) a/nebo livych soufadnic / os /

<Souradnice Orientace>(<K0nCOVé Ol’ientace>) Sou‘fadr“C onentace a
jejich hodnot.

kde

<Nazev souradnice>: Nazev soufadnice.

<Nézev osy>: Nazev osy.

<Koncova poloha>: Koncova poloha soufadnice/osy.

<Souradnice orientace> Souradnice orientace "0O” nebo "phi” a
"theta”.

<Koncova orientace>: Koncova orientace v polarnim uhlu nebo
kartézskych soufadnicich.

Pfiklad:

Soufadnice X, y, z a soufadnice orientace phi, theta.

SplineDef(2203,x,y,z,phi,theta)
G6 x10 y20 phi20 theta30

Priklad:

Osy X,Y,U

SplineDef(1213,X,Y)

G6 X10 Y10 U20 (X a Y se pohybuji jako spline kfivky, U
linearné)

Pocatecni a koncové podminky:

Syntaxe:
SBC(<typ>{,<hodnoty>}) Okrajové podminky pro poc¢atecni bod
spline sekvence
C''s 3 po&ateénimi podminkami
C2s 5 po&ateénimi podminkami
EBC(<typ>{,<hodnoty>}) Okrajové podminky pro koncovy bod

spline sekvence
C''s 3 po&ateénimi podminkami
C2 s 5 po&ateénimi podminkami
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Délka spline parametru:

kde
<Typ> Standardni: 2
1: (plati pro C' a C?)
Zadani te€ného sméru v poc¢ate€nim, resp. konco-
vém bodé spline sekvence. Pro kazdy spline ¢len se
zadava hodnota v seznamu <Hodnoty>.
2: (plati pro C!a C?)
Zadani druhé derivace v poc¢ate¢nim, resp. konco-
vém bodé spline sekvence. Pro kazdy spline &len se
zadava hodnota v seznamu <Hodnoty>.
3: (plati pro C?)
De-Boorova okrajova podminka spojuje druhé deri-
vace na prvnich, resp. poslednich dvou opérnych
bodech. <Hodnoty> je zde vétSinou 1.
4: (plati pro C2?)
Periodicka okrajova podminka: posledni a prvni bod
spline sekvence jsou stejné. SBC(4) vyzaduje
nezbytné EBC(4), resp.
EBC(4) vyzaduje nezbytné SBC(4).
Cela spline sekvence musi lezet v oblasti nahledu,
jinak je generovana béhova chyba.
11: (plati pro C' a C2)
Pro poc¢ateCni podminku: prvni spline kfivka zacina
te¢né k pfedchozi linearni véte.
Pro koncovou podminku: posledni spline kfivka usti
te€¢né do nasledujici linearni véty.
<Hod- Standardni:O0,...,0
noty> V$echny Udaje v <Hodnoty> dohromady udavaji smér a
velikost pocatecni, resp. koncové te€ny nebo druhé deri-
vace v poc¢atecnim, resp. koncovém bodé.
Pro kazdy spline ¢len muze byt nastavena kladna nebo
zaporna hodnota.
Typ 11 nepotiebuje zadné <Hodnoty>.

Ptiklad:
SBC(1,1.0,1.0,0.2) kdyZ SplineDef(1213,X,Y,B)

Délku spline parametrd vypocitava NC ze zadanych opérnych bodu.

Pfitom se pouziva postup zadany ve Spline-ld (parametrizace). Délka

spline parametrd muze byt v pfipadé potfeby taktéz naprogramovana:

{PL<we>} Volitelné programovani délky spline parametr(l, kdyz
ma byt pfepsan vybér <parametrizace> (viz strana
4-56 "SplineDef”, parametr </d>).

kde
<Wg>: libovolna hodnota > 0
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3.2.9 B-spline kfivky (NURBS) (spline typu 3)

Programovani souradnic/os:

Programuji se koncové body kanalovych soufadnic (kontrolni body).
VSechny <¢leny> uvedené ve "SplineDef” se pohybuiji po spline kfivce,
zbyvajici soufadnice neuvedené ve "SplineDef” se pohybuiji linearné.
<Nazev souradnice>(<Koncova poloha>) a/nebo Programovani jednot-

<Nazev osy>(<Koncova poloha>) a/nebo livych kontrolnich bodu
<Souradnice orientace>(<Koncova orientace>)  (soufadnic/os) a jejich
hodnot.

kde

<Nazev souradnice>: Nazev soufadnice.

<Nazev osy>: Nazev osy.

<Koncova poloha>: Koncova poloha soufadnice/osy.

<Souradnice orientace> Souradnice orientace "0O” nebo "phi” a
"theta”.

<Koncova orientace>: Koncova orientace v polarnim Uhlu nebo

kartézskych soufadnicich.

Priklad: Soufadnice x, y, z a soufadnice orientace
SplineDef(3103,x,y,z,0)G6 x10 y20 z30 0(0.1,0,1.0)
Priklad: Osy X,Y,U

SplineDef(3102,X,Y)G6 X10 Y10 U20 (X a'Y se pohybuji
jako spline kfivky, U linearné)

Délka spline parametri:

Délku spline parametrl vypocitava automaticky NC interné ze zadanych

kontrolnich opérnych bodu. Pfitom se pouziva postup zadany ve Spline-

Id (parametrizace = 1). Délka spline parametrd muze byt v pfipadé po-

tfeby taktéZ naprogramovana:

{PL<we>} Volitelné programovani délky spline parametr(l, kdyz
ma byt pfepsan vybér <parametrizace> (viz strana
4-56 "SplineDef”, parametr </d>).

kde
<Wg>: libovolna hodnota > 0

Vaha spline bodu pro kontrolni bod u B-spline kfivek:
{PW<wg >} Volitelné programovani vah bodU. Tak je mozné ménit
spline kfivku v okoli kontrolniho bodu.
kde
<Wp>: Standardni: 1

0 < wp < 1: odtladuje spline kfivku od kontrolniho bodu
We > 1: pfitahuje spline kfivku ke kontrolnimu bodu
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G-kédy GO06

Pfiklad: Soufadnice X, y, z a soufadnice orientace

SplineDef(3103,x,y,z,0)
G6 x10 y20 z30 0(0.1,0,1.0) Pw2.3
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G-kody G08  G09
3.210 Zapnuti strmosti drahy GO08

Vypnuti strmosti drahy G09
Nasledek

® Bez "strmosti” provadi fizeni na zaCatku a na konci pojezdové véty
kompletni Up- a Down-Slope (linearni zména rychlosti) na v=0.
Tim se zmensuje odchylka kontury na pfechodu vét, ale zaroven to
vyZaduje delSi dobu obrabéni.

® Sestrmosti drahy” se fizeni pokousi i na pfechodu vét generovat po-
kud mozZno konstantni rychlost ve velikosti naprogramovaného po-
suvu. Tim se zkracuje doba obrabeéni.
Ze se pfitom kontura v rozich ponékud “obrousi”, miize pfi urgitych
obrabécich procedurach navic vyhodné (rovhomérny povrch).

L
]
T
| ]
| o
| o bez
Posuv + | | A | strmosti
RIRIRREE
T T T T T T ‘ T >t
, I N N . |
\éj[j{,‘;‘,‘, I N N
hod b T ke
Posuv + ‘ || || ‘ || Strmost
1 W drahy (G8)
N N I N >

Pfi ur€ovani optimalniho rychlostniho profilu bere fizeni v uvahu
kromé hodnoty pro kapacitu osového skoku (MP 1010 00011) také
pocet nasledujicich programovych vét (nahled vét; MP 7060 00110 -
7060 00130), protoze musi byt kdykoli zaru¢eno zabrzdéni v ramci
dynamickeé vule stroje.

Pro omezeni vznikajiciho zkresleni kontur na skute€nych rozich
nesmi byt nastavena pfiliS velka kapacita osového skoku. Na druhé
strané vede pfili§ mala kapacita osového skoku k nezadoucimu
zabrzdéni pfi malych ohybech kontur (kvazikontinualni pfechody).

Vyhlazeni zrychleni drahy se da pro G8 zadat jako standardni nasta-
veni v parametru stroje 7050 00320 (funkce SHAPE, viz téz strana
3-23).



3-22 Bosch Rexroth AG | Electric Drives IndraMotion MTX | R911305815 / 01
and Controls

G-kody G08 GO09
Programovani

Zakladni funkce Syntaxe:

G8 Zapnuti strmosti drahy.
G9 Vypnuti strmosti drahy.

Volitelné parametry Syntaxe:

G8({DTT<Uhel>})

kde

<Uhel>  PFechodovy uhel mezi dvéma useky kontury.
Ohyby kontur s men&imi pfechodovymi uhly, nez jsou zde
naprogramovany, prejizdi fizeni s konstantni rychlosti
drahy, pokud to dovoluje brzdna draha, ktera je k dispozici v
ramci nahledu vét. Vliv kapacity osového skoku se tedy
omezuje na velké pfechodové uhly.
Rozsah hodnot: 0 az 50 stupnid.

Zvlastnosti a omezeni:

® Pokud je aktivovano pfesné zastaveni, probéhne navzdory aktivni
funkci G8 po kazdé vété zabrzdéni na v=0.

® Pomocné funkce mohou redukovat uc¢innost funkce G8, pokud doba
jejich provadéni v€etné potvrzeni neni podstatné kratsi nez doba in-
terpolace véty. V pfipadé potfeby je nutné prodlouZzit drahu pojezdu
véty nebo zmenSit posuv.

e Strmost drahy plisobi jen na synchronni (obrabéci) osy.

® Funkce G8 a G9 tvofi spolu s linearnimi zménovymi funkcemi
modalni skupinu a vzajemné se rusi.
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G-kédy G8(SHAPE..) GO(SHAPE...) G9(ASHAPE..)  G9(X...,Y...,...)
3.2.11 Rizeni rychlosti s omezenim skubani G8(SHAPE...)
G9(SHAPE...)
G9(ASHAPE )
GI(X..., cer)

Nasledek

Rizeni rychlosti s omezenim $kubani vyhlazuje skoky v prabé&hu zrych-
leni drahy béhem nékolika taktd interpolace. Pocet taktl interpolace je
programovatelny.

Timto zplsobem je mozné docilit hladkych pfechodt rychlosti (omezeni
Skubani).

Rizeni rychlosti s omezenim $kubani je mozné v

® “posuvovém provozu” (pfi aktivni funkci G8), stejne jako v

® “polohovacim provozu” (pfi aktivni funkci G9).

Rizeni rychlosti s omezenim $kubani se také oznaduje jako funkce

SHAPE.
a(t
®) bez SHAPE
aq —
>
| | t
a(t) | |
| | se SHAPE
aq —t—— ;
\ \
\
»
(T (TTTTTTIT t
\ Nipo | = Nipo >
aq: Vyska skoku
Nipo:  PoCet takty interpolace, na které se skok zrychleni-
a4 ma rozdélit

Rozdéleni zrychleni s/bez SHAPE
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G-kody G8(SHAPE...) GO(SHAPE...) G9(ASHAPE..)  G9(X...,Y...,..)

Shape pro posuvovy provoz

Shape pro polohovaci provoz

Syntaxe:
G8(SHAPE<Hodnota>, {DTT})

kde

<Hodnota> 0: Zapnuti Shape pro posuvovy provoz s hodnotou
ulozenou v parametrech stroje (standardni).

1: Vypnuti Shape pro posuvovy provoz.

2 az 100 (celociselné):
Podet taktu interpolace, na které mafizeni linearné rozd-
élit skok (fad SHAPE).

{DTT} Viz strana 3-21.

Zména fadu SHAPE vede vzdy k rychlosti prechodu vét v = 0.

Priklad:

N30 G8(SHAPE10) Zapnout SHAPE v posuvovém provozu a rozd-
: élit skoky zrychleni na 10 IPO-taktd.

N50 G8(SHAPEO) Zapnout SHAPE v posuvovém provozu a rozd-
: élit skoky zrychleni podle MP 7050 00320.

N70 G8(SHAPE1l) Vypnout SHAPE v posuvovém provozu.

Syntaxe:

G9(SHAPE<hodnota>) Zapnout linearni SHAPE pro polohovaci
provoz.

kde

<Hodnota> Pocet taktl interpolace, na které ma fizeni linearneé rozdélit
skok zrychleni.
Rozsah hodnot: 2 ... 100 takt(; celo¢iselné.

G9(SIN<hodnota>) Zapnout SHAPE tvaru sin? pro polohovaci
provoz.

kde

<Hodnota> Poget taktl interpolace, na které ma fizeni rozdélit skok
zrychleni ve tvaru sin2.
Jsou pfipustné nasledujici hodnoty:
5: 5 IPO-taktd
10: 10 IPO-taktl
15: 15 IPO-taktl
20: 20 IPO-taktd
40: 40 IPO-taktl
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G-kody G8(SHAPE...) GO(SHAPE...) G9(ASHAPE..)  G9(X...,Y...,..)

G9(ASHAPE) Pfifazuje kazdé ose kanalu pfisludny osovy
fad SHAPE (pocet IPO-taktd) z MP
1003 00008 a vypocitava vzdy po vétach
vysledny fad SHAPE pro jednotlivé véty
drahy.

G9(<Par;> {,<Pary>,...}) Programovani fadu SHAPE po osach. Pro
nenaprogramované osy je fad SHAPE
prevzat z MP 1003 00008.
kde
<Par,> Logicky nazev osy s fadem SHAPE, ktery ma byt pfifazen
této ose (maximalné 100).
Priklad:
N30 G9(X4,Y6,Z10) Rad SHAPE (osa X) = 4

Rad SHAPE (osa Y) = 6
Rad SHAPE (osa Z) = 10

Vysledny fad Shape
Vysledny fad Shape drahy Sy je maximum z efektivnich Fadd Shape
S?ﬁ vSech os zucastnénych na interpolaci:

S,= max {S?ﬁ,---, Siﬁ}

Efektivni fady Shape os S?ﬁ se vypocitaji z naprogramovanych fad
Shape podle vzorce:

eff
s‘?ﬁ =g’ ai

I i
max.
a.

Zde je
S‘i) fad Shape osy naprogramovany podle G9(...).

a?ﬁ efektivni osoveé zrychleni v aktualni NC-vété.

Hodnota zavisi pfi linearni interpolaci na aktualni ¢asti drahy osy.
Pfijinych typech interpolace (napf. kruhova €i spiralova) odpovida
osovému zrychleni naprogramovanému obvykle pomoci "AxAcc”.
U funkci "§ikmarovina” nebo "spojeni os” se efektivni osové zrych-

< n

leni obecné jesté zmensuje oproti hodnoté "AxAcc”!

a" " maximalni osové zrychleni (z MP 1010 00001).

= ”AxAcc” neméni maximalni osové zrychleni z MP 1010 00001!
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G-kody G8(SHAPE...) GO(SHAPE...) G9(ASHAPE..)  G9(X...,Y...,..)

Souvislost mezi fadem Shape a prirtistkem zrychleni

Pomoci fadi Shape os S?ﬁ se pro kazdou osu definuje maximalni

prirastek zrychleni r rinax' (derivace zrychleni podle ¢asu), které neni pfi

zadném pohybu prekro¢eno.
Priristek zrychleni je definovan jako:
max.
a.
P = :
|
st T

i ipo

Tipo: Doba taktu interpolatoru

Priklad:
Nech ma osa X maximalni zrychleni (MP 1010 00001) 10 m/s2. Napro-
gramovany fad Shape os nech je 5 a takt interpolace 4 ms.

Podle vySe uvedeného vzorce je tedy pro osu X definovan maximalni
prirGstek zrychleni 500m/s3.
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G-kody G16
3.2.12 Zadnarovina G16
Nasledek
Deaktivuje pfipadné aktivni rovinu.
Plati:
® Pokud je hlavni nebo vedlejSi osa vyjmuta z kanalu (napf. v souvislo-
sti s funkci "pfedani 0s”), vypne fizeni automaticky vybranou rovinu a
aktivuje funkci G16.
Kruhova/spiralova interpolace neniv tomto kanalu mozna tak dlouho,
dokud neni opét zvolena platna roviny.
® Pro nékteré aplikace, typy stroju nebo obrabéci jednotky neni konfi-
gurace roviny nezbytna, kdyz neni zapotfebi kruhova ani spiralovain-
terpolace (napf. kanaly jen s jednou obrabéci osou).
V MP 7010 00030 (vyznam soufadnice) je pak mozné zadat pro ka-
zdou osu "999” (bez pracovné technického vyznamu).
® Neni-li v zapnutém stavu kanalu (MP 7060 00010 a 7060 00020)
zadana zadna funkce roviny (G17, G18, G19, G20), aktivuje se auto-
maticky funkce G16 pro pfislusny kanal.
® Funkce G16,G17,G18, G19 a G20 tvofi modalni skupinu a navzajem
se tedy rusi.
Programovani
Syntaxe:
G16

Zvlastnosti a omezeni:

® P¥i aktivni opravé drahy frézy (G41/G42) nesmi byt aktivni rovina
pfepnuta ani deaktivovana.
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G-kédy G17, G18, G19
3.213 Prepnuti roviny G17, G18, G19
Nasledek
Pro bézny kartézsky standardni obrabéci stroj je osami X, Y a Z vy-
mezena kartézska soustava soufadnic obrobku (WCS). S pouzitim vzdy
2 soufadnicovych os soustavy soufadnic obrobku je mozné definovat
celkem 3 rGizné zakladni roviny.
S pouzitim funkce pfepnuti roviny se vybira aktivni rovina. Ta je defi-
novana hlavni a vedlejsi soufadnici, stejné jako pfipadnou pfisuvovou
osou, ktera je kolma k této roviné.
Pfitom se programuji funkce G17, G18, resp. G19 bez parametru.
Pomoci G17, G18 a G19 se urluji tyto soufadnice a aktivni rovina nasle-
dujicim zpusobem:
G 17 G 18 G 19
+Y A +Y A +Y
/
G41 \< / G2
G41
C&/ W/P
W/P / +X G2 +X byl +X
: A
G41
+Z / +Z/ +Z /
Rovina X/Y Rovina Z/X Rovina Y/Z
Hlavni Vedlejsi PFisuvova Aktivni rovina
soufadnice soufadnice soufadnice
G17 X Y Z XY
G18 z X Y ZX
G19 Y Z X YZ
Programovani
Syntaxe:
G17
G18

G19
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Zvlastnosti a omezeni:

Pfi aktivni opravé drahy frézy (G41/G42) nesmi byt aktivni rovina
pfepnuta ani deaktivovana.

Pro parametry interpolace |, J, K pfi G02/G03 a G33 plati:
| se vztahuje k ose X
J sevztahuje k ose Y
K se vztahuje k ose Z

Oprava délky nastroje se pfifazuje pomoci G47(ActPlane) aktivni
roviné nasledujicim zplsobem:

L1 hlavni soufadnici

L2 vedlejSi souradnici

L3 pfisuvové souradnici.

Toto pfifazeni se po pfepnuti aktivni roviny aktualizuje.

Funkce G16,G17,G18, G19 a G20 tvofi modalni skupinu a navzajem
se tedy rusi.

Pfifazeni nezavislé na nazvech os
Nazvy os se daji v IndraMotion MTX libovolné nastavovat. Vybér os,
které maji definovat soustavu soufadnic obrobku WCS, se proto provadi
pomoci parametru stroje 7010 00030 (vyznam soufadnice). Ten stano-
vuje nezavisle na zkonfigurovanych nazvech os, které osy vzdy definuji
soufadnici X, Y a Z soustavy soufadnic obrobku:

souradnice X ve WCS
souradnice Y ve WCS
souradnice Z ve WCS

Osa s "vyznamem osy X”:
Osa s "vyznamem osy Y”:
Osa s "vyznamem osy Z”:

VSeobecné tedy plati pro G17, G18 a G19 nasledujici pfifazeni:

Hlavni Vedlejsi PFisuvova Aktivni rovina
souradnice souradnice souradnice

G17 | Souradnice X Souradnice Y Souradnice Z | Souradnice XY
WCS WCS WCS WCS

G18| Souradnice Z Souradnice X Souradnice Y | Souradnice ZX
WCS WCS WCS WCS

G19| Souradnice Y Souradnice Z Souradnice X | Souradnice YZ
WCS WCS WCS WCS
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3.2.14 Rozsireni prepinani rovin

Nasledek

Programovani
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G17(...), G18(...), G19(...)

G17(...), G18(...), G19(...)

Pfi rozSifeném pfepinani rovin se kromé vybéru aktivni roviny jesté
uréuje, které osy maji aktualné definovat soustavu soufadnic obrobku
WCS.

Tim vznika v prabéhu programu moznost definovat soustavu soufadnic
obrobku odliSnou od nastaveni v parametrech stroje a na jejim zakladé
vybrat aktualni rovinu.

Rovina se vybira podle nasledujiciho prehledu:

Hlavni Vedlejsi Pfisuvova Aktivni rovina
souradnice souradnice souradnice

G17 | Souradnice X Souradnice Y Souradnice Z | Souradnice XY
WCS WCS WCS WCS

G18| Souradnice Z Souradnice X Souradnice Y | Souradnice ZX
WCS WCS WCS WCS

G19| Souradnice Y Souradnice Z Souradnice X | Souradnice YZ
WCS WCS WCS WCS

Syntaxe:

G17(<osal>,<osa2>,<0sa3>)
G18(<osal>,<osa2>,<0sa3>)

G19(<osal>,<osa2>,<0sa3>)

kde

<Osat> "Souradnice X” soustavy souradnic obrobku WCS
<QOsa2> "Souradnice Y” soustavy soufadnic obrobku WCS
<0Osa3> "Souradnice Z” soustavy soufadnic obrobku WCS

Zvlastnosti a omezeni:

® (Osy mohou byt naprogramovany s logickym (vztazenym ke kanalu)
nebo fyzickym (pro cely systém) osovym oznacenim a musi byt
vzajemneé rizné. Zadavani je mozné pfimo nebo jako proménna CPL
typu String.

® Naprogramované osy musi byt aktualné pfifazeny kanalu.

® Pfiprogramovani staci zadat jako parametry pouze ty osy, které maji
byt nové zkonfigurovany. Pro vS8echny vynechané osy zlstavaji
prislusné soufadnice WCS beze zmény.
Priklad:
G17(,,W)
Soufadnice Z ve WCS je definovana osou W. Soufadnice X a Y ve
WCS zustavaji nezménény.
Aktivni rovina je definovana souradnicemi X a' Y ve WCS.
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G-kody G17(...), G18(...), G19(...)

® Naprogramovani prazdného vyrazu v zavorce obnovuje soustavu
soufadnic WCS zkonfigurovanou v MP 7010 00030 a potom aktivuje
vybranou rovinu.
Priklad:
G170

® Funkce nesmi byt naprogramovana pfi aktivni opravé drahy frézy
(G41/G42).
PFi aktivni opravé drahy frézy nesmi byt rovina obecné pfepnuta ani
deaktivovana.

® P¥i aktivni transformaci os nesmi byt naprogramovano zadné
rozSifené pfepinani roviny, protoze soustava soufadnic WCS je defi-
novana prostorovymi souradnicemi.

® Funkce G16,G17,G18, G19 a G20 tvofi modalni skupinu a navzajem
se tedy rusi.
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3.2.15 Volny vybér roviny (nezavisly na WCS) G20

Nasledek

Programovani

Volny vybér roviny je nezbytny pro aplikace, pfi kterych musi byt aktivni
rovina odpojena od aktualni soustavy soufadnic obrobku WCS.
Umoznuje definovani s pouzitim libovolnych os nezavisle na tom, jestli
tyto osy aktualné definuji také WCS.

Diky tomu vznika mimo jiné moznost vypocitavat opravy nastroje (G41,
G42, G47) v hlavni, vedlejSi a pfisuvové soufadnici aktualni roviny,
zatimco transformace obrobku (umisténi, opravy upnuti) se zaroven
vztahuji k soustavé soufadnic obrobku, ktera je definovana jinymi osami.

Syntaxe:
G20(<osal>,<o0sa2>{,<0sa3>})

kde

<0Osa1> Hlavni soufadnice definované roviny; bude pfifazena inter-
polaénimu parametru ”I”.

<0Osa2> VedlejSi souradnice definované roviny; bude pfifazena in-
terpolacnimu parametru "J”.

<0Osa3> Prisuvova soufadnice definované roviny.
Muze byt naprogramovana, kdyz je pro opravu nastroje
"G47(ActPlane)’ nezbytné stanovit pfisuvovou soufadnici.

Zvlastnosti a omezeni:

® Osy mohou byt naprogramovany s logickym (vztazenym ke kanalu)
nebo fyzickym (pro cely systém) osovym oznacenim.

® Opravadrahy frézy G41/G42 se vztahuje k vybrané roviné. Proto se
smi aktivni rovina pfepinat pouze pfi deaktivované opravé drahy
frézy (G40). Jinak je ohlaSena chyba.

® Oprava délky nastroje se pfifazuje pomoci "G47(ActPlane)” aktivni
roviné nasledujicim zplsobem:
L1 hlavni soufadnici
L2 vedlej$i soufadnici
L3 pfisuvové souradnici.
Toto pfifazeni se po pfepnuti aktivni roviny aktualizuje.

® Funkce G16,G17,G18, G19 a G20 tvofi modalni skupinu a navzajem
se tedy rusi.
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G-kody G33
3.2.16 Rezani zavitu G33
Nasledek

Umoznuje fezani
® podélnych zavitl
(Fezny pohyb paralelni s hlavni osou aktivni roviny),
® spiralnich zavitd
(fezny pohyb paralelni s vedlejSi osou aktivni roviny),
® koénickych zavitl
(na fezném pohybu se podili hlavni stejné jako vedlejSi osa aktivni
roviny).

Funkce G33 je mozna s vieteny s regulovanymi otackami stejné jako s

regulovanou polohou.

Rezny pohyb je vzdy spojen s hlavnim vietenem aktivhim v od-

povidajicim kanalu (viz strana 4-70).

Rychlost posuvu fezného pohybu zavisi na aktualnim poétu otacek

vietena a pfislusném naprogramovaném stoupani (pevné, variabilni;

viz pod "Programovani”).

Zvlastnosti:

® moznost vyrobeni jedno- i vicechodého zavitu

® moznost naprogramovani konstantniho a promeénlivého stoupani
zavitu

® specialné nastavitelna dynamika béhem fezani

® programovatelny rychly zpétny pohyb

® moznost vyrobeni zietézeného zavitu.

= Potenciometr posuvu nema béhem funkce G33 zadny efekt.

= Rezani zavitl je jako kruhova interpolace (G2, G3) funkci zavislou
na aktivni roviné (G17...G20).

Chovani funkce "fezani zavitd” se normalné uréuje pomoci parametr(

stroje 7050 006xx.

V jednotlivych pfipadech nebo béhem prvniho uvedeni do provozu je

vyhodné, kdyz Ize rychle pfizpUsobit jednotlivé dili oblasti. Proto je k

dispozici funkce "ThreadSet” (popis viz od strany 4-70).

"ThreadSet” umozriuje

® Pfizpusobeni dynamiky a zpétného pohybu

® Pfepinani provoznich rezimu vietena (regulace poctu otacek, regu-
lace polohy)

e Nastaveni signalu na rozhrani kanalu (moznost konfigurace v ramci
signalud "aktivni funkce” podle parametrl stroje).
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G33 <EP>, <pevné stoupani>{, <var. stoupani>}H, <polatelni

Ghel>}

kde
<EP>

<Pevné stoupani>

<var. stoupani>

Osové souradnice hlavni a vedlejSi osy aktivni roviny.
Aktivni rovina je uréena pomoci G17, G18, G19 nebo
G20.

Priklad:

Pro G18 se definuje aktivni rovina obvykle pomoci os
Z (hlavni osa) a X (vedlejsi

0sa).

Urcuje drahu (v mm), ktera ma byt urazena ve sméru
hlavni nebo vedlejSi osy na otacku vietena. Hodnota
se programuje s pouzitim interpolacniho parametru,
ktery je platny v aktivni roviné (I, J nebo K).

U kénickych zavitd se musi zadané stoupani zavitu
vzdy vztahovat ke sméru hlavniho bfitu.

Priklad:

Pro G18 je parametr K pfifazen hlavni ose a | vedlejSi
ose. Pro podélny zavit (stoupani ve sméru hlavni osy)
se programuje pevné stoupani zavitu s adresou K.

Volitelny parametr s adresou DF.

Definuje pfirtistek/Ubytek stoupani na otacku vietena
v mm.

Programovani: "DF<hodnota>" s <hodnotou> v mm.

<Pocatecni uhel> \olitelny parametr.

Pokud <pocate¢ni uhel> neni naprogramovan, ma
hodnotu 0 stupnd.

Pocatecni uhel (posunuti) je zapotfebi pro vicechodé
zavity. Jako adresa slouZzi interpolacni parametr, ktery
neni pfifazen aktivni roviné.

Priklad:

Pro G18 jsou adresy | a K pfifazeny roviné. Adresa
pocate€niho uhlu je tedy J.
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Pfiklad: Podélny zavit

G91 G18 G8 M3 S1000 Aktivovat programovani relativnich rozméra.
Aktivovat rovinu Z/X.

GO X-10 PFisuvovy pohyb fezného nastroje (1).

G33 z-50,K2 Rezani zavitd (2). Koncovy bod: inkrementalni
0 -50 mm ve sméru Z.
Pevné stoupani zavitu: 2 mm/ot. Parametry in-
terpolace: zde K.

GO X10 Volny pojezd fezného nastroje (3).

Xy T
3 11
2

PFiklad: Spiralovy zavit

G91 G18 G8 M3 S1000 Aktivovat programovani relativnich rozméra.
Aktivovat rovinu Z/X.

GO z-10 PFisuvovy pohyb fezného nastroje (1).

G33 X40,12 Rezani zavitd (2). Koncovy bod: inkrementalni
0 +40 mm ve sméru X.
Pevné stoupani zavitu: 2 mm/ot. Parametry in-
terpolace: zde I.

GO z10 Volny pojezd fezného nastroje (3).
X A 3
2
1
z
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Pfiklad: Kénicky podélny zavit
G91 G18 G8 M3 S1000 Aktivovat programovani relativnich rozméra.
Aktivovat rovinu Z/X.
GO X-20 PFisuvovy pohyb fezného nastroje (1).
G33 Z-50 X15,K2 Rezani zavitd (2). Koncovy bod: inkrementalni
0 -50 mm ve sméru Z a +15 mm ve sméru X.
Pevné stoupani zavitu: 2 mm/ot. Parametry in-
terpolace: zde |.
GO X5 Volny pojezd fezného nastroje (3).
Stoupani zavitu (zde K) se vzdy vztahuje ke
X 3 sméru hlavniho bfitu.
A
—— /KN
2 / \
S — | /
max. 45 stupnid ! ~ \ J
~<\ /
Y4
Zretézeny zavit
® Daji se vyrobit ze vSech vySe uvedenych typu zavita.
® Programuiji se s pouzitim nékolika vét G33 nasledujicich za sebou.
NC kontroluje u kazdé naprogramované véty G33, jestli existuje nasle-
dujici véta G33 s drahou. Pokud ano, probéhne pfechod na dalsi vétu
bez zastaveni os.
Vicechody zavit
Vicechody zavit vyrobite posunutim pocate¢niho uhlu (pocatecni uhel
viz strana 3-34).
Priklad:
CtyFchody zavit se vyrabi pomoci étyF Fezi posunutych vzdy o 90 stupriti
(0, 90, 180, 270).
1. Rez 2. Rez 3. Rez 4. Rez
Pocateéni uhel 0 Pocateéni uhel 90 Pocatecni thel 180 Pocatecni uhel 270
stupni stupnl stupni stupn
X X X
b3 1 13 1 b3 1 b3 1
- 2 - 2 - 2 - 2
aat i aat Al
- \= VA 7 \ VA 2 | VA 2 \ VA
s \\\ S \\\ s \\\ S \\\
/ \ / \ / \ / \
/ \ / \ / { / \
anYanm MWW W VWA YWV
\ / \ / \ / \ /
\ / \ / \ / \ /
\\_// \\_’/ \\_’/ \\_//




R911305815 /01 | IndraMotion MTX Electric Drives | Bosch Rexroth AG ~ 3-37
and Controls

G-kody G33

Dynamické chovani
Na zacatku a na konci obrabéni zavitu musi byt zu€astnéné osy zrych-
leny, resp. zastaveny.

* Naplanujte si proto vzdy dostate¢né velkou nabéhovou drahu (pro
zrychleni Feznych os) a dobéhovou drahu (pro zastaveni).

V zasadé rozliSujeme mezi 2 moznostmi obrabéni:

® “tvrdé” spusténi a "tvrdy” konec fezného pohybu:
Na zacatku pohybu G33 skoci osy pfi dosazeni po&ateCniho uhlu na
feznou rychlost (pocet otacek vietena * pevné stoupani). Na konci
pohybu G33 skodi rychlost na 0.

® Spusténi/konec fezného pohybu s individualné nastavitelnou dyna-
mikou:
Protoze "tvrdé” FeSeni neni vzdy Zadouci nebo kvuli existujicim ome-
zenim v oblasti osové dynamiky neni proveditelné, muzZete
individualné nastavit dynamické chovani s ohledem na skok rychlo-
sti, a zrychleni, resp. brzdéni:
e staticky podle parametri stroje (7050 00610, 7050 00615 a

7050 00620)

® dynamicky podle dil¢iho programu s "TreadSet(DYN)” (viz
strana 4-70).

Rizeni vypog&itava z naprogramovaného po&ateéniho thlu v zavislo-
sti na strmosti linearni zmény zrychleni posunuty poc¢ateéni thel. Tim
je zaruceno, Ze bude nezavisle na velikosti zrychleni vzdy fezan
stejny chod zavitu.

Na konci zavitu se fezné osy odpoji od vietena, a zabrzdi v zavislosti
na nastaveném brzdném zrychleni nejprve na rychlost skoku a potom
za normalnich okolnosti az do zastaveni.

Pokud ov§em pfi aktivni funkci G8 nasleduje po vété G33 pfimo dalsi
pojezdova véta, spusti se tento pohyb s rychlosti, ktera by byla nasta-
vena, kdyby vétou fezani zavitu byla véta G1.

Rychly zpétny pohyb

Ve spojeni s G33 je uzite€ny "rychly zpétny pohyb”.

Pokud jsou data zpétného pohybu

® zkonfigurovana
(- staticky podle parametru stroje (7050 00645, 7050 00650)

nebo

- dynamicky v programu s "TreadSet(RD...)” (strana 4-70))
a

e aktivovana
(- staticky podle parametr( stroje (7050 00640) nebo
- dynamicky v programu s "TreadSet(RON1)” (strana 4-70)),
spousti pozitivni impuls v signélu rozhrani kanalu "rychly zpétny pohyb”
zpétny pohyb s nasledujicim pribéhem:
1. Rezny pohyb se zméni na pohyb orientovany kolmo ke sméru
hlavniho bfitu.
2. Je-liurazeno vice nez 70% zpétného pohybu, odpoji se fezné osy od
vietena a zastavi s nastavenym brzdnym zrychlenim (parametr
stroje 7050 00620).
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= Pokud byl spustén zpétny pohyb, da se tento stav opustit pouze
”zakladnim nastavenim” nebo ”odjetim od kontury”.

Zpétné pohyby probihaji vzdy kolmo ke sméru hlavniho bfitu ve sméru
vedlejsi fezné osy.
Zpétné pohyby jsou spustény z NC automaticky, kdyz dojde k udalostem

”

"zakladni nastaveni kanalu”, "systému” a "vietena”!

Pfiklad: Zpétny pohyb z podélného zavitu

G18 Aktivovat rovinu Z/X (G18).

TST(RON1) Aktivovat rychly zpétny pohyb (RON1).
TST(RD(0,5)) Zpétny pohyb (RD...) 0 +5 mm ve sméru ved-
: lejSiho bfitu (zde X).

G91 G33 Z-20,K1 Zapnout inkrementalni programovani (G91).

Rezani zavitd (G33). Koncovy bod: inkre-
mentéalni o -20 mm ve sméru Z.

Pevné stoupani zavitu: 1 mm/ot. Parametry in-
terpolace: zde K.
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3.2.17 Oprava drahy frézy G40, G41, G42
Nasledek

Oprava drahy frézy vede nastroj pfi zpracovavani programu obrobku po
ekvidistanté paralelni s naprogramovanou drahou (ekvidistanta = draha
s konstantni kolmou vzdalenosti od naprogramované kontury). Vzdale-
nost ekvidistanty od naprogramované drahy zavisi na aktivni hodnoté
opravy polomeéru.

Nasledujici obrazek znazorfiuje princip:

Oprava drahy frézy
G42 vpravo od vlevo od
; @ obrobku obrobku
o o T
A R | |
s N \ |
o ole
‘ !
b |
| \ #
@ﬂﬁ@ G42 G4l
G4l M) = smérposuvu
— — — = naprogramovana kontura
— - —— =ekvidistanta
Programovani
Syntaxe:

G40 Vypnuti opravy drahy frézy (zapnuty stav).
Pokud ve vété G40 neni naprogramovan zadny pojezdovy
pohyb, vytvafri Fizeni opravu okamzité a kolmo k pfedchozi
pojezdové véte.
Je-li ve vété G40 naprogramovan pojezdovy pohyb, vytvari
fizeni opravu linearné na draze do koncového bodu
pojezdového pohybu.
Uginna oprava délky nastroje neni funkci G40 ovlivnéna.

G41 Zapnuti opravy drahy frézy vlevo od obrobku
(pfi kladnych hodnotach opravy z pohledu ve sméru
obrabéni).
Ve stejné vété jako G41 smi byt kromé D-adresy s
poZadovanou hodnotou opravy poloméru navic
naprogramovan linearni pojezdovy pohyb pro osy aktivni
roviny. Tak najede oprava na drahu do koncového bodu
pojezdového pohybu.
Pokud ve vété G41 neni naprogramovan zadny pojezdovy
pohyb, vytvaFi fizeni opravu okamzité a kolmo k dalSi
pojezdové véte.

G42 Zapnuti opravy drahy frézy vpravo od obrobku
Jinak jako G41.
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POZOR
Hodnoty oprav jsou za uréitych okolnosti okamzité najizdény
nebo odjizdény bez naprogramovani zvlastniho pojezdového po-

hybu. To muze vést k poSkozeni obrobku nebo nastroje.
Vénujte proto pozornost vSem informacim v této kapitole!

Zvlastnosti a omezeni:
® Funkce G40, G41 a G42 pUsobi modalné a vzajemné se rusi.

® Funkce G40, G41 nebo G42 smi byt pfi aktivni funkci G2, G3 nebo G5
naprogramovany pouze bez pojezdového pohybu.

® P¥i aktivni funkci G41 nebo G42 nejsou dovoleny:

G17 ... G20 (pfepinani rovin)

G70, G71 (pfepinani Inch/metrické)

G63 (Ffezani vnitfnich zavitl bez vyrovnavaciho sklicidla)
G74 (najeti do soufadnic referencniho bodu)

G75 (vstup méficiho dotyku)

G76 (najeti do pevné osové polohy stroje)

G54.x ... G59.x (posunuti nulovych bodu)

G154 .x ... G159.x (Sikma rovina)
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3.218 Konturové prechody pro opravu drahy frézy:
Kruhovy oblouk G43
Priasecik G44

Nasledek
Funkce pro aktivni opravu drahy frézy (G41, G42).
Rizeni realizuje konturovy ptechod na vnéjsich okrajich podle potfeby
jako automaticky vytvoreny

® kruhovy oblouk (G43) nebo jako
® prusecik ekvidistant (G44).

G43: Kruhovy oblouk
Mezera v draze se uzavie tangencialnim kruhovym obloukem o po-

"y,

loméru "r’;

000 automaticky vytvoreny
e ee® naprogamované body

ekvidistantni draha pojezdu

G44: Prasecik
Rizeni se pokousi uzavfit mezeru v draze uréenim praseéiku obou ekvi-
distant.

V zavislosti na vzdalenosti "A” mezi okrajem kontury "KE” a prasecikem
"S” postupuje fizeni nasledujicim zplisobem:

pro A = V2 x r jsou obé ekvidistanty prodlouZeny az do priseéiku

e RN
ekvidistantni - —7 ~ N
pojezdova draha - — /’\ \

Pfi vétsi vzdalenosti odfizne fizeni $picku ve vzdalenostiA=v2 xr a
uzavie mezeru v draze pfimkou:
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= Jeslitze neexistuje zadny prisecik, je linie uzaviena jako u G43 po-
moci kruhového oblouku.

Programovani
Syntaxe:

G43 Konturovy pfechod jako kruhovy oblouk
G44 Konturovy pfechod jako prusedik ekvidistant.

Plati:
® Funkce G43 a G44 pusobi modalné a vzajemné se rusi.
® Zapnuty stav se da urcit pomoci parametru stroje.

Zvlastnosti a omezeni:
® Funkce G43, resp. G44 se programuji bez pfipravnych funkci.
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3.2.19 Oprava posuvu:
Bod zaberu frézy G45
Stred frézy G46
Nasledek
Funkce pro aktivni opravu drahy frézy (G41, G42).
Urcuiji, jestli ma fizeni pfi kruhové interpolaci udrzovat naprogramovany
posuv
® v bodé zabéru frézy (fezna draha frézy) nebo
® na draze stfedu frézy
konstantni.
Fg = Posuv podél fezné Fum = Posuv podél drahy
drahy stfedu
Programovani
Syntaxe:

G45 Udrzovat posuv Fg podél fezné drahy konstantni.
G46 Udrzovat posuv Fy, podél drahy stfedu frézy konstantni.

Plati:
® Funkce G45 a G46 plsobi modalné a vzajemné se rusi.
® Zapnuty stav se da uréit pomoci parametru stroje.

Zvlastnosti a omezeni:
® Pouzivejte G45 jen pfifrézovani nacisto, protoze se muze silné zvysit
rychlost posuvu na kruhovych konturach.



3-44 Bosch Rexroth AG | Electric Drives

G-kédy

and Controls
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Nasledek

Programovani

Funkce
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G47, G48

® aktivuje/deaktivuje opravu délky nastroje
® piepind podle potfeby pfifazeni hodnot opravy délky L4, Lo a L3 k jed-
notlivym soufadnicim (pUsobi jako G78; viz strana 3-60).

PFi aktivované opravé délky nastroje pusobi
® hodnoty opravy délky L4, Ly a L3 aktualné vybrané sady D-korektur

(Dxx)

e aditivné k tomu hodnoty opravy délky L4, Lo a L3 externi opravy
nastroje (EDxx)

e funkce “staticka orientace nastroje” (parametrizovatelna pomoci
STO; viz strana 4-60)

e funkce "oprava polohy bfit(i”, pokud je v aktualné vybrané sadé D-ko-

rektur (Dxx) zadana poloha bfitd a je aktivni oprava drahy frézy
G41/G42 (viz strana 3-39).

Syntaxe:
G47

G47(ActPlane)

Zapnuti opravy délky nastroje.

Pfifazeni hodnot opravy délky L4, Ly a
L3 hlavni, vedlejSi a normalové
soufadnici aktivni roviny a pak zapnuti
opravy délky nastroje. Funkce zlUstava
modalné ucinna a pfi kazdém dalSim
pfepnuti roviny se automaticky znovu
zkonfiguruje.

G47({{-}<L1-Koord>} Zména pfifazeni hodnot oprav délky L1,

{{{-}<L2-Koord>}
{{-}<L3-Koord>}})

G47()

G48

kde
<Li-Koord>

L, a L3 k jednotlivym soufadnicim a pak
zapnuti opravy délky nastroje.

Pfifazeni hodnot opravy délky L4, Lo a
L3 podle nastaveni v parametrech stroje
7050 01300 a 7050 01310 a pak zapnuti
opravy délky nastroje.

Vypnuti opravy délky nastroje.

Nazev soufadnice WCS, které ma byt pfifazena
oprava L (si =1, 2, 3) v aktivni soustavé soufadnic
obrobku.

Ma-li oprava L; (s i =1, 2, 3) pusobit na soufadnice v
nastrojové soustavé soufadnic (TCS), musi se jako
identifikatory soufadnic pouzivat XTR, YTR a ZTR a
musi byt aktivni odpovidajici trasformace os.
Volitelné zaporné znaménko: Oprava bude vy-
pocitana v zaporném smeéru.

Li-Hodnoty oprav, jimz neni pfifazena Zadna
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soufadnice, zUstavaji beze zmény.

Zvlastnosti a omezeni:

e Soufadnice, které nepatfi ke standardnimu nastaveni kanalu, jsou pfi
syntaxi "G47()” vzdy ignorovany.
® Funkce G47.. a G48 jsou modalné ucinné a vzajemné se rusi.

e Jestli se soufadnicové adresy naprogramované v G47 vztahuji k
souradnicim obrobku nebo nastroje, zavisi na pouzitych identifikato-
rech soufadnic (viz <Souradnice i> vyse).

® Funkce G47/G48 mohou byt naprogramovany spole¢né s jinymi
pfipravnymi funkcemi, pojezdovymi informacemi nebo pomocnymi
funkcemi.

Priklad:

G47(X, ,ZTR) Oprava L1 je pfifazena soufadnici X soustavy soufadnic
obrobku (WCS), oprava L3 soufadnici Z nastrojové sous-
tavy soufadnic (TCS). Obé opravy se vypocitavaji v
kladném sméru. Potom se zapne oprava délky nastroje.
Oprava L, se nevypocitava, protoze neni pfifazena
Zadné souradnici.
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G-kody G53 G53.1-G59.1 G53.5-G59.5
3.2.21 Posunuti nulovych boda (NPV) G53,
G53.1-G59.1
az G53.5-G59.5

Nasledek

Pomoci NPV Ize posouvat soustavu soufadnic stroje v prostoru.

= Pokud je zapotiebi oprava upnuti, viz funkce ”"BcsCorr” (transfor-
mace obrobku: oprava polohy obrobku, viz strana 4-23).

V "tabulkach posunuti nulovych bod(” jsou ulozeny vzdalenosti posu-
nuti pro soufadnice stroje v kanalu:

® Tabulka NPV obsahuje 5 fad NPV (skupin) po 6 posunutich nulovych
bodu (NPV).

® Posunuti z rdznych fad NPV ucinkuji vzdy aditivné.
® Posunuti v ramci jedné fady NPV se vzajemné prepisuiji.

Tabulka NPV | — — T
S === " —1 RadaNPV
| Skupina NPV 1 rmsv_]:_ _______’_
ﬁizzzz#\ 'F\2::P§—| Posunuti
LS:QET_—::P;/ST AN ';3:\%%3 nulového bodu

N .

| Skupina NPV 3 IF === fl N Hodnoty NPV
L__ __>U L4.NPV | soufadnic
reT T ——= ,
| Skupina NPV 4 '5.NPV | stroje
P M L6.NPV
| Skupina NPV N - —
- 4
L. ]

(= Pokyny pro upravy tabulek NPV naleznete v navodu k obsluze.
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Programovani
1. Aktivujte poZzadovanou tabulku NPV pomoci "ZoTSel” (viz strana
4-79).

2. Naprogramujte pozadovanou funkci:

Syntaxe:

G53 Vypnuti v8ech NPV pro v8echny fady oprav
G53.<Rada NPV> Vypnuti véech NPV <fady NPV>
G54.<Rada NPV> 1. Zapnuti NPV <fady NPV>
G55.<Rada NPV> 2. Zapnuti NPV <fady NPV>
G56.<Rada NPV> 3. Zapnuti NPV <fady NPV>
G57.<Rada NPV> 4. Zapnuti NPV <fady NPV>
G58.<Rada NPV> 5. Zapnuti NPV <fady NPV>
G59.<Rada NPV> 6. Zapnuti NPV <fady NPV>
Zkratka: G54 az G59 Pro pfislusné NPV fady 1

kde

<Rada NPV> 1...5, Integer

Plati:

® (53 plsobi modalné a rusi kazdé aktivni NPV.
G53.1 az G59.1 plsobi modalné a vzajemné se rusi.
G53.2 az G59.2 plisobi modalné a vzajemné se rusi.
G53.3 az G59.3 plsobi modalné a vzajemné se rusi.
G53.4 az G59.4 plsobi modalné a vzajemné se rusi.
G53.5 az G59.5 plsobi modalné a vzajemné se rusi.

® Samostatné naprogramované nezpusobuiji tyto funkce zadny pojez-
dovy pohyb. Pouze se posunuje aktualni soustava souradnic stroje.

® Funkce mohou byt naprogramovany také spolecné s pfipravnymi
funkcemive stejné vété. V takovych pfipadech se nejprve aktivuje od-
povidajici posunuti nulového bodu a potom se najizdi do naprogra-
mované polohy.
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G53.1-G59.1 G58.5-G59.5

Priklad:
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V tabulce NPV ”Z01” jsou obsazZeny nasledujici hodnoty posunuti v fadé

NPV 1:
1.NPV:
2.NPV:
3.NPV:
4.NPV:
5.NPV:
6.NPV:

X100, Y100
X300, Y100
X500, Y100
X100, Y450
X300, Y450
X500, Y450

Uginky funkci G54.1 az G59.1:

+Y A

500
400 T

300 T

200 +

100 +

T . G59.1

w

M/d
S

Priklad:

Aditivni pisobeni NPV z riznych fad NPV.

V tabulce NPV "Z01” jsou obsazZeny nasledujici hodnoty posunuti:
Rada NPV 1, 1. NPV: X100, Y100

Rada NPV 1, 2. NPV: X300, Y100

Rada NPV 2, 4. NPV: X200, Y350

N40 ZOS

(Z01)

N50 G54.1

N6O G55.1 X...Y...

N70 G57.2 X...Y...

N80 G53

Aktualni poloha stroje 0,0. Zadné NPV.
VSechny nasledujici soufadnicové udaje
jsou souradnice stroje!

Aktivovat tabulku NPV "Z01”.

Zadny pojezdovy pohyb.

Aktivovano posunuti na X100, Y100.
Aktivovano posunuti na X300, Y100.
Nasledné pojezdovy pohyb.
Aktivovano posunuti na X500, Y450.
Nasledné pojezdovy pohyb.

Vypnuti vSech jesté aktivnich posunuti.
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G-kody G61, G62
3.2.22 Zapnuti/vypnuti presného zastaveni G61, G62
Nasledek

Minimalizuje vle€nou chybu na konci véty.

PFi pohybech nastroje dochazi v disledku dynamiky stroje k asovému

posunuti mezi pozadovanymi a skuteCnymi hodnotami jednotlivych os.

V dusledku tohoto "dobéhového efektu” vznika pfi tfiskovém obrabéni

vle€na chyba, jejiz velikost zavisi na rychlosti posuvu a faktoru KV

(osova dynamika). PFi nespojitych konturovych pfechodech (rozich) se

tato vle€na chyba obzvlas zvyraziuije.

Pfitom plati:

® Vlecna vzdalenost (posunuti mezi pozadovanou a skute¢nou hodno-
tou) na konci véty se da eliminovat na velikost ur€enych cilovych
oken.

® (61 plsobi pouze na pohyby v posuvu. NepUsobi pfi pohybech v
rychlém chodu.

® Na rozdil od funkce pfesného zastaveni u G1 pusobi G61 s vyjimkou
GO0 na v8echny interpolaéni funkce (také pfi kruhové/spiralové inter-
polaci a spline interpolaci).

® G61 a G62 pusobi modalné a vzajemné se rusi.

+Y A Spresnym
zastavenim

4 Bez pfesného
zastaveni

(= PFi aktivni funkci G61 (zapnuté pfesné zastaveni) brzdi Fizeni na
konci véty vzdy nav = 0.

Programovani

Zakladni funkce Syntaxe:

G61 Zapnuti pfesného zastaveni.
G62 Vypnuti pfesného zastaveni.

Pfi zapnuti pfesného zastaveni plati nadale posledni aktivované polo-
hovaci okno pro posuvovy provoz. Standardni: Polohovaci okno jemné.
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Volitelné parametry Pro vybér polohovaciho okna pro posuvovy provoz.

Syntaxe:

G61(IPS1]IPS2]1PS3)

kde
1PS1

1PS2

I1PS3

Zapnuti pfesného zastaveni. Cekani na jemné polohovaci
okno.

Na konci véty zabrzdi fizeni nejprve rychlost posuvu na v=0.
Teprve kdyZz je toto polohovaci okno dosazeno vSemi
zuCastnénymi osami, zpracovava se dalSi véta.

Zapnuti presného zastaveni. Cekani na hrubé polohovaci
okno.

Narozhrani kanalu se objevi "Oblast Inpos 2 aktivni” (viz téz
pfirucka "Rozhrani SPS”).

Na konci véty zabrzdi fizeni nejprve rychlost posuvu na v=0.
Teprve kdyZz je toto polohovaci okno dosazeno vsemi
zUCastnénymi osami, zpracovava se dalSi véta.

Zapnuti pfesného zastaveni. Zabrzdéni na v=0 na konci
véty.

Na konci véty zabrzdi fizeni rychlost posuvu na v=0. Potom
probéhne najeti na dalsi vétu bez kontroly polohovaciho
okna.

(= Parametry "Polohovacioknojemné” a”’Polohovaciokno hrubé” se
daji urcit v souborech SERCOS pro fazi 3.
Podrobnosti o souborech SERCOS naleznete v pfirucce ”Parame-
try stroje” v €asti ”Inicializace SERCOS”.

Zvlastnosti a omezeni:

® Funkce G61 a G62 musi byt naprogramovany nejpozdéji ve véte, ve
které maji pusobit.

Priklad:

I;l40 G61 Zapnuti pfesného zastaveni.

I;ISO Y200 Polohovat.

I;IGO G62 Vypnuti pfesného zastaveni.

I;l70 YO Polohovat.

I;l80 G61 Y200 Polohovat se zapnutym pfesnym zasta-

venim.
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G-kody G63

3.2.23 Rezani vnitfnich zavita bez vyrovnavaciho sklic¢idla G63

Nasledek
® Synchronizuje linearni interpolaci osy vrtani s vietenem pfepnutym
na provoz osy C. Diky tomu je vyrovnavaci sklic¢idlo, které jinak musi
kompenzovat rozdil v po¢tu otaCek mezi osou vrtani a vietenem, zby-
teCné.
® (G63 pusobi pouze v naprogramované veéte.

® Podobu fezani vnitfnich zavitd mize byt na rozhrani kanalu vydavan
signal (konfigurovatelny v ramci signalt "Aktivni funkce” pomoci
parametrd stroje).

® Béhem fezani vnitfnich zavitl funguje pouze potenciometr posuvu.

= Pro fezani vnitfnich zavitli s vice vieteny viz téz kapitola 4.89.
Pokud je zapotiebi skryt osy pro vytvoreni posuvu, viz kap. 4.28.

Programovani
Syntaxe:

G63(M<3|4>,S<Pocet otatek>|H<Stoupani zavitu>) <Osa
vrtani><Hloubka prisuvu> {F<Posuv>},

Stoupani zavitu vyplyva z poméru posuvu k poctu otaéek (F/S).

POZOR
@ RGzna stoupani zaviti pfi zavrtavani a pfi zpétném pohybu
poskozuji obrobek a nastroj!
Proto naprogramujte zavrtavani a zpétny pohyb vzdy tak, aby
vysledné stoupani zavitu bylo v obou pfripadech stejné!

Zvlastnosti a omezeni:

e Veéty vrtani a zpétného pohybu musi byt naprogramovany hned za
sebou.

® P¥i vrtani hlubokych dér je tfeba naprogramovat mezi jednotlivymi
dil¢imi otvory prazdny fadek.

® Pokud ve vété G63 neni zadana zadna jina hodnota posuvu (adresa
F), pouziva Fizeni aktivni posuv drahy.

® Adresy M a S pUsobi pouze v naprogramované vété G63.

® Pfed G63 neni nezbytné ani "sefizeni vietena” ani “zastaveni
vietena”.

® Pfepinani na provoz osy C se provadi automaticky. Pfed spusténim
pfitom Ceka fizeni na interni hlaSeni "INPOS” ze vSech zu€astnénych
os. Jestlize se néktera osa vychyli z oblasti INPOS, nespusti se G63.

® Po vété zpétného pohybu pFejde vieteno automaticky opét do
vietenového provozu.
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G-kody G63

Priklad:

N20 GO X20 Y15 Z10 F1000 Polohovat.

N30 G63(M3,S500) Z-20 F500 Zavrtavat (osa vrtani Z).

N40 G63(M4,S500) Z5 F500 Zpétny pohyb (osa vrtani Z).

N120 GO X20 Y15 Z10 F1000 Polohovat pro vrtani hlubokych
dér.

N130 G63(M3,S500) Z-20 F500 Zavrtavat usek soucastky 1.

N140 G63(M4,S500) Z5 F500 Zpétny pohyb z Useku soucastky
1.

<Prazdny fadek> Naprogramujte prazdny fadek.

N150 G63(M3,S500) Z-40 F500 Zavrtavat usek soucastky 2.

N160 G63(M4,S500) Z5 F500 Zpétny pohyb z Useku soucastky
: 2.
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G-kédy G70
3.2.24 Coulové programovani G70
Nasledek
Umoznuje zadavat pojezdové a posuvové informace a zrychleni v cou-
lovych mirach.
Programovani
Syntaxe:
G70 Pojezdové a posuvové informace a zrychleni jsou
interpretovany v coulech.
Plati:

® G70 plsobi modalné a rusi G71.
® Zapnuty stav se da urcit pomoci parametru stroje.
® Funkce G70 muze byt naprogramovana také spole¢né s dalSimi
pfipravnymi funkcemi ve stejné véteé.
® G70 se vztahuje k
® draham pojezdu
® posuvim
® zrychlenim
® jinym geometrickym pomocnym veli¢inam, jako jsou napf. interpo-
laéni parametry [, J, K.

Pfiklad:

N40 G70 Od N40 v¢etné jsou vSechny pojezdové a posuvove in-
: formace interpretovany v coulech.
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G-kody G71
3.2.25 Metrické programovani G71
Nasledek
Umoznuje zadavat pojezdové a posuvové informace a zrychleni v me-
trickych mirach.
Programovani
Syntaxe:
G71 Pojezdové a posuvové informace a zrychleni jsou
interpretovany metricky.
Plati:

® G71 pusobi modalné a rusi G70.
® Zapnuty stav se da urcit pomoci parametru stroje.
® Funkce G71 muUze byt naprogramovana také spole¢né s dalSimi
pfipravnymi funkcemi ve stejné véte.
® G71 se vztahuje k
® draham pojezdu
® posuvium
® zrychlenim
® jinym geometrickym pomocnym veli¢inam, jako jsou napf. interpo-
laéni parametry [, J, K.

Pfiklad:

N40 G71 Od N40 v¢etné jsou vSechny pojezdové a posuvoveé in-
: formace interpretovany metricky.
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G-kody G74

3.2.26 Najeti na souradnice referenéniho bodu G74

Nasledek
Osy naprogramované ve stejné vété s G74 pojizdéji souCasné do svych
referenénich poloh.
Rychlost pojezdu pfitom zavisi na G0/G1 v rychlém chodu / posuvu.

U funkce G74 nejsou brany v Uvahu zarazky ani znacky referencnich
bodu. G74 je Cista polohovaci procedura na absolutni osové po-
lohy, plati tedy také pro osy se snimaci s kbdovanim vzdalenosti.

POZOR
Pripadné aktivni opravy zGstavaji pii této polohovaci procedure
bez povsimnuti!

Plati:

® (74 plsobi po vétach a rusi se, kdyz vSechny osy stroje naprogra-
mované ve vété G74 dosahnou svych referenénich bodu.

® P¥inajetido referencniho bodu pomoci G74 se nenastavuji nové sku-
te¢né hodnoty os.

® PFipadné jesté aktivni opravy, NPV atd. zUstavaji ve vété G74 pro na-
programované osy ignorovany.

Programovani
Syntaxe:

G74 <Souradnice 0s> Spusténi "najeti do referenénich bodu
soufadnic”.

kde

<Souradnice 0s>: Osoveé adresy musi byt naprogramovany spolu
s &iselnou hodnotou (napf. X1 Y1 Z1).Ciselna
hodnota pfitom nema zadny vliv na polohu refe-
ren¢niho bodu. Slouzi pouze k doplnéni.

Zvlastnosti a omezeni:
® (74 se programuje ve zvlastni vété s pojizdéjicimi osami. Pomocné
a pfidavné funkce mohou byt naprogramovany ve stejné vété.

Priklad:

N100 G74 X1 Y1 z1 Osy X, Y a Z zacinaji soucasné pojezd do
: svych referenénich poloh a souc¢asné jich
dosahnou.
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3.2.27 Najeti do referen¢niho bodu G74(HOME)

Nasledek

Programovani

= Funkce G74(HOME) je pouzitelna i pro asynchronni osy!

Spousti v obrabécim programu referencovani naprogramovanych os.

Funkce rusi pro pohony naprogramovanych os pfislusny pfikaz SER-
COS "Referencovani fizené pohonem” (S-0-0148).

Pohon se pak odpoji od fizeni a sam si vytvori polohové udaje pro refe-
rencovani. Pfitom pouziva parametry SERCOS S-0-0147 (parametr re-
ferencniho pojezdu), S-0-0041 (rychlost referenéniho pojezdu) a
S-0-0042 (zrychleni referenéniho pojezdu).

Podrobny popis naleznete v priruéce ”Funkéni popis”.

Plati:

® Je-li ve vété G74(HOME) naprogramovano nékolik os, najizdéji
vzajemné nezavisle do svych referencnich bodu (ne v posuvovém
provozu). Referenéni body tedy nejsou dosazeny zarovern.

® Je mozné programovat synchronni a asynchronni osy. Zpracovani
vét zlstava zastavené, dokud vSechny pohony Fizeni nepotvrdi
uspésné dosazeni svych referenénich bodu.

® Tato funkce se neliSi od "najeti do referen¢niho bodu” v provoznim
rezimu "Sefizeni”.

Syntaxe:

G74(HOME) <Souradnice 0s> Spustit pfikaz SERCOS "Referen-
covani fizené pohonem” pro
naprogramovane osy.

kde

<Souradnice 0s>: Osové adresy musi byt naprogramovany spolu

s Ciselnou hodnotou (napf. X1 Y1 Z1).Ciselna
hodnota pfitom nema Zadny vliv na polohu refe-
ren¢niho bodu. SlouZi pouze k doplnéni.

Priklad:

N1 G74(HOME) X1 Y1 Z1 Odeslat do pohonti os X, Y a Z pfikaz
: SERCOS "Referencovani fizené po-
honem”.
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G-kody G75
3.2.28 Merici dotyk G75
Nasledek 3
Rizeni vede jednu nebo nékolik méfenych os v posuvu do polohy napro-
gramované funkci G75 a kontroluje pfitom, jestli se spusti méfici dotyk.
Jakmile je rozpoznan impuls definovany pomoci parametru stroje, re-
aguje Fizeni takto:
® UloZeni skute¢né polohy
® Zabrzdéni na v=0 s maximalnim dovolenym zrychlenim
® \/ymazani G75 a zbyvajici drahy
® Pfepnuti na dalsi vétu
(= Pouzivejte G75 jen v souvislosti s programem CPL pro vyhodno-
ceni.
= Funkce mériciho dotyku se da parametrizovat pomoci parametru
stroje.
Programovani
Syntaxe:
G75 <Souradnice osy> Aktivovat méfici vstup a najet s

méfenou 0sou na <souradnici osy>.

Zvlastnosti a omezeni:
® (75 plsobi po vétach.

® \e vété G75 nesmi byt naprogramovany zadné pomocné funkce.
Jiné pfipravné funkce jsou v8ak povoleny.
® Funkce G75 musi byt naprogramovana spole¢né nejméné s jednou

<souradnici osy>. Jeji hodnota pfedstavuje maximalni hloubku
hledani, do které se musi dotyk nejpozdéeji sepnout.

® Zastavenipfipravy vét po vété G75 neni nutné (neni zapotfebi funkce
WAIT).

® \/yhodnoceni osovych informaci, monitorovani bezpecénosti, gene-
rovani chybovych hlaseni atd. musi byt realizovano programem CPL.

Pfiklad:

N100 G75 Y250 F500 Najet s F500 do polohy Y250.

110 IF SD(9)=0 THEN Dotaz, jestli se vychylil méfici dotyk.
120 YPOS=PPOS(2) Ulozit polohu ve spinacim momentu 2. osy
: (osa Y) do proménné YPOS.

N130 (MSG, KONTAKT)

140 GOTO N180

150 ENDIF

N160 (MSG, ZADNY KON-

TAKT)

N170 MO Zastaveni programu

N180 ...
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and Controls

3.2.29 Najeti do pevné osové polohy stroje G76

Nasledek

Programovani

Umoziuje programovani a linearni najizdéni do poloh v soustavé
soufadnic stroje, aniz by bylo nutné zvla$ deaktivovat pfipadné aktivni
opravy a transformace v obrabécim programu.

To muze byt nutné napf. pfi vymeéné nastroje, pfi kontrolach zlomeni
nastroju, méficich cyklech nebo vyménach palet.

G76 plsobi po vétach v rychlém chodu (G0) nebo v posuvu (G1) a také
ve spojeni s G93 (Easové programovani), G94/G95 (programovani po-
suvu) a se slovem F.

Nasledujici funkce jsou pfi G76 ignorovany:

® Opravy nastroje (G41, G42, G47 Dxx, EDxx)

Pomucky pro zadavani (PoleSet, Mirror, Scale, Rotate)
Posunuti nulovych bodl (G54.1...G59.5)

Umisténi (BcsCorr, G154.1...G159.5)

Transformace os na bazi soufadnic stroje,
napf. 5-osova transformace

Programovani relativnich rozmeért (G91)
e Nastaveni programové polohy (SetPos)

Syntaxe:
G76 <Soufadnice stroje>

kde
<Souradnice stroje>: Najizdéné soufadnice stroje.

Zvlastnosti a omezeni:

® Funkce G76 muze byt zapsana spole¢né s dalSimi pfipravnymi funk-
cemi (napf. GO, G1, G93, G94, G95, F-slovo).

® [ okalni programovani relativnich rozmeéra ("IC(...)"; viz strana 3-69)
neni v souvislosti s G76 dovoleno a vede k béhové chybé.
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G-kody G77
3.2.30 Asynchronni podprogramy:
Zmeéna polohy jednotlivych souradnic G77
Nasledek
Pojizdi s definovanymi soufadnicemi na bod opétovného najeti po sko-
néeni asynchronniho podprogramu, ve kterém je funkce G77 naprogra-
movana.
Do bodu opétovného najeti se vZzdy najizdi po pfimce.
= Podrobné informace o pouzivani a parametrizaci asynchronnich
podprogramiti naleznete v pfrirucce "Funkéni popis”.
Programovani
Syntaxe:
G77 <Soufadnice 1><ReZim> <Souradnice n><ReZim> ... F<Hod-
nota>
kde

<Souradnice i> Nazev soufadnice (napf. "x”)
<RezZim> <Souradnice i> pfi opétovném najeti
1 bréatv avahu.

0 nebrat v Gvahu. Soufadnice zUstane na aktualni hod-
note.

<Hodnota>  Posuy, se kterym ma probé&hnout polohovani na bod op-
étovného najeti.

Zvlastnosti a omezeni:
® Funkce je ur€ena k pouzivani v asynchronnim podprogramu.

® V3echny soufadnice nenaprogramované funkci G77 najedou na
konci asynchronniho podprogramu automaticky po pfimce do bodu
opétovného najeti.

® Mezitim provedené zmény oprav v asynchronnim podprogramu jsou
pfi internim vypoc&tu pozadovaného bodu opétovného najeti automa-
ticky brany v vahu.

® Jako alternativni syntaxilze misto G77 naprogramovat také REPOS.
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G-kédy

3.2.31

G78 G79

Zapnuti oprav
Vypnuti oprav

Nasledek

Programovani

G78
G79

Pfifazuje délkové opravy geometrickych korekénich funkci jednotlivym
soufadnicim. To jsou soufadnice:

e aktualni soustavy soufadnic obrobku (WCS) nebo
® nastrojové soustavy soufadnic (TCS).

Pfifazeni soufadnic soustavy souradnic obrobku (WCS) je mozné
vzdy, kdyZ je nastroj vyrovnany kolmo k aktudlni pracovni roviné a jeho
orientace vzhledem k pracovni roviné béhem obrabéni zUstava kon-
stantni.

Pfifazeni soufadnic nastrojové soustavy soufradnic (TCS) je nutné,
kdyz se orientace nastroje béhem obrabéni méni, napf. pfi frézovani
volnych ploch. Pro tento vypocet opravy je nezbytna aktivni transfor-
mace os (napf. 5-osova nebo 6-osova). Vypocet hodnot opravy se
provadi v transformaci os.

Oprava nastroje v soustavé Oprava nastroje v z
soufadnic nastrojové soustavé-
obrobku WCS soufadnic TCS
L3
z L2 '
Y Z  T1Cs
L1
L3 L2 Y
L1 X
X
WCS X WCS

Pro aktivaci aktualnich hodnot oprav pro obrabéni viz G47 od
strany 3-44.

Syntaxe:

G78({{-}<Souradnice1>},{{-}<Soufadnice2>},{{-}<
Souradnice3>})

Zapnuti oprav.
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Nazev soufadnice WCS (logicky/fyzicky osovy
nazev), které ma byt pfifazena oprava L; (kdei=1, 2,
3).

Pokud ma oprava L; plsobit na soufadnice v nastro-
jové soustavé souradnic TCS, musi byt jako identi-
fikatory soufadnic pouzity XTR, YTR a ZTR.
Volitelné zaporné znaménko: Oprava bude vy-
pocditana v zaporném smeéru.

L;-Opravy, jimZ neni pfifazena Zadna soufadnice, jsou
ignorovany.

Opravy L4, Ly a L3 jsou pfifazeny hlavni, vedlejsi a
normalove soufadnici prislusné aktivni roviny.

Vypnuti oprav.
Plati opét nastaveni v parametrech stroje.

Zvlastnosti a omezeni:
® Funkce G78 a G79 jsou modalné ucinné a vzajemné se rusi.

® Soufadnice, které nepatfi ke standardnimu nastaveni kanalu, jsou pfi
funkci G79 vzdy ignorovany!

® Soufadnicové adresy naprogramované v G78 se mohou vztahovat v
souradnicim obrobku nebo nastroje (viz vySe <Souradnice i>).

® Funkce G78/G79 mohou byt naprogramovany spole¢né s jinymi
pfipravnymi funkcemi, pojezdovymi informacemi nebo pomocnymi

funkcemi.

Priklady:
G78(X, ,.ZTR)

G78(, ,-Y)

G78(YA,YB)

G79

3.2.32 Vypnuti vrtaciho cyklu

Nasledek

Oprava L1 je pfifazena ose X soustavy souradnic ob-
robku (WCS), oprava L3 ose Z nastrojové soustavy
soufadnic (TCS). Obé opravy se vypocitavaji v kladném
smeéru.

Oprava Lj je pfifazena ose Y soustavy souradnic ob-
robku (WCS) a vypocitana v zaporném sméru.

Oprava L1 je pfifazena ose YA a oprava L, ose YB sous-
tavy souradnic obrobku (WCS). Obé opravy se vy-
pocitavaji v kladném sméru.

Pro vSechny standardni soufadnice kanalu jsou vypnuty
opravy.

G80

Vypina aktivni vrtaci cyklus (G81 - G86, G184).
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G-kody G82 G81

Programovani
Syntaxe:

G80

Zvlastnosti a omezeni:
® Ve vété G80 nesmi byt naprogramovan zadny vyraz se zavorkami.

3.2.33 Vrtaci cyklus: Vrtani se zpétnym pohybem v rychlém chodu G81

Pouzivani
e Stfedici a jednoduché vrtaci obrabéni, elni zahlubovani, vyvrtavani.

Nasledek
Po dosazeni hloubky vrtani Z mize byt podle potfeby U¢inna doba prod-
levy. Potom nasleduje zpétny pohyb v rychlém chodu.
G81 s rovinou R1 G81 s rovinou R2
2 2
O-—P?-——— @ of%ffff Polohovaci rovina
| | F S — Refer. rovina 1,2
@ Jliii (2) Hioubka vrtani
| | ® Doba prodlevy
| | — Posuv
® @ ® @ — > Rychly chod
Programovani
Syntaxe:
G81[<Z>,<R1>,{<P>},{<R2>}]
Zvlastnosti a omezeni:
® Tento vrtaci cyklus se provadi v kazdé nové pojezdové véte.
® ZruSenis G81.
® Pfed zménou cyklu je tfeba zrusit aktualni cyklus pomoci G80.
3.2.34 Vrtaci cyklus: Vrtani se zpéthnhym pohybem v posuvu G82

Jako G81. Zpétny pohyb do R1 v8ak probiha v posuvu.
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G-kody G82
G82 s rovinou R1 G82 s rovinou R2
24 24
o - o— _——— Poloh i rovi
—P? -»ir olohovaci rovina
| | F S — Refer. rovina 1,2
Hloubka vrtani
e e ©
. . ® Doba prodlevy
® L 7@ ® - @ —» Posuv
— —» Rychly chod
Programovani

Syntaxe:
G82[<Z>,<R1>,{<P>},{<R2>}]

Zvlastnosti a omezeni:

® Tento vrtaci cyklus se provadi v kazdé nové pojezdove véte.

® ZruSenis G81.

® Pfed zménou cyklu je tfeba zrusit aktualni cyklus pomoci G80.
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G-kody G83

3.2.35 Vrtaci cyklus: Vrtani hlubokych dér G83
Pouzivani
® \/rtani hlubokych dér s odstraniovanim tfisek.

Nasledek

Po dosazeni naprogramované hloubky pfisuvu K nasleduje zpétny po-
hyb do referenéni roviny R1 v rychlém chodu.

Novy pfisuv se az do naprogramované vzdalenosti k (bod pfepnuti rych-
losti) provadi rovnéz v rychlém chodu. Potom se Fizeni opét pfepne na
rychlost posuvu.
Krokovy pfisuv s pfislusnym zpétnym pohybem do referenéni roviny se
provadi tak dlouho, dokud neni dosazena naprogramovana celkova
hloubka vrtani Z.

@ G83 s rovinou R1 @ G83 s rovinou R2
R om0 Polohovaci rovina
71 o Referenéni rovina 1,2
T " T ] T v T—; t—r ) |j @ Hloubka pfisuvu
® o [ ® ® vl T () () Vzdalenost do bodu
i - II I - - | III pfepnuti rychlosti
® | 1 ® ® I 1 ® (@ Hioubka vrtani
Y | b | 1—% (®) Doba prodievy
® |l @ ® Il @ — : Posuv
I - - - — — =% : Rychly chod
® ®
Programovani
Syntaxe:

G83[<Z>,<R1>,<K>,<k>,{<P>},{<R2>}]

Naprogramuijte hloubku pfisuvu K nezavisle na sméru vrtani v pfirtstku
soufadnic a bez znaménka.

Kdyz je maximalni hloubka vrtani Z kvili chybnému naprogramovani
hloubky pfisuvu K pfekroCena, prerusi fizeni nejprve vrtaci cyklus funkci
MO a zobrazi chybove hlaseni JBOHRTIEFE K ZU GROSS”.

Po opakovaném spusténi bude vrtaci cyklus ukoncen (M30).

Zvlastnosti a omezeni:

® Tento vrtaci cyklus se provadi v kazdé nové pojezdové véte.

® ZruSenis G81.

® Pfed zménou cyklu je tfeba zrusit aktualni cyklus pomoci G80.
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3.2.36 Vrtaci cyklus: Rezani vnitfnich zavitii s vyrovnavacim skli¢idlemG

84

Nasledek

Programovani

Pouzivani
e Rezani vnitinich zavith (levych a pravych) s vyrovnavacim
sklicidlem.

Predpoklad:

Pfisuv nastroje probiha s naprogramovanym pravoto€ivym M3 nebo
levotoCivym M4 chodem vietena (pravy nebo levy zavit).
Je-lidosazena hloubka vrtani Z (hloubka zavitu), obrati se smér otaceni
a zacne bézet doba prodlevy P (pokud je naprogramovana).

Potom probéhne zpétny pohyb v posuvu do referenéni roviny. Kdyz je
dosazena, zruSi se opét obraceni sméru otadeni vietena.

G84 s rovinou R1 G84 s rovinou R2
@ @ Polohovaci rovina
o_%offff o-——0 —— — —@® (RY) Refer. rovina 1,2

@ | 3 7 % glogjbka Z&?vitu
oba prodlevy
o -®

@ Obraceni sméru
otaceni
- _ —>: Posuv
®® @ ®® @ — —»: Rychly chod

Syntaxe:
G84[<Z>,<R1>,{<P>},{<R2>}]

g

POZOR

Moznost poskozeni nastroji nebo obrobki!

Béhem cyklu neni potlaceno eventualné aktivni zpracovani
jednotlivych vét!

Diky tomu bézi vieteno po polohovaci proceduie v ramci cyklu dal.
Tim se muze poskodit obrobek a nastroj.

Davejte proto pozor, aby fizeni zpracovavalo cyklus jediné v
provoznim rezimu "Nasledna véta”!

Zvlastnosti a omezeni:

® Tento vrtaci cyklus se provadi v kazdé nové pojezdové véte.

® ZruSenis G81.

® Prfed zménou cyklu je tfeba zrusit aktualni cyklus pomoci G80.
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G-kody G85
3.2.37 Vrtaci cyklus: Vyvrtavani se zpétnym pohybem v
rychlém chodu G85
Pouzivani
e \/yvrtavani
Nasledek
Po dosazeni hloubky vrtani Z
® zastavi se vieteno a
® zacCne bézet doba prodlevy (je-li naprogramovana).
® Potom nasleduje zpétny pohyb v rychlém chodu.
G85 s rovinou R1 G85 s rovinou R2
2 2
o— —P(I) ————( O-—D(I) ———— Polohovaci rovina
| | 1'\@3— — Refer. rovina 1,2
1@37 - 7:7 - (@) Hioubka vrtani
| | ® Doba prodlevy
- ol C —>: Posuv
@ MO05 @ ® MO05 — =% : Rychly chod
Programovani

Syntaxe:
G85[<Z>,<R1>,{<P>},{<R2>}]

Zvlastnosti a omezeni:

® Tento vrtaci cyklus se provadi v kazdé nové pojezdové véte.

® ZruSeni s G81.

® Pfed zménou cyklu je tfeba zrusit aktualni cyklus pomoci G80.
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G-kody G86
3.2.38 Vrtaci cyklus: Vyvrtavani se zpetnym pohybem v posuvu G86

Jako G85. Zpétny pohyb do R1 v&ak probiha v posuvu.

G86 s rovinou R1 G86 s rovinou R2
% %
oO——>» 0 — — — — o-—>0 — — — — Poloh i rovi
| @ | olohovaci rovina
| | Y St — Refer. rovina 1,2
MO3 M03 (2) Hioubka vrtani
@ - ®
. . @ Doba prodlevy
® B 777@ ® 77@ —: Posuv
MO5 — -»: Rychly chod

Programovani
Syntaxe:

G86[<Z>,<R1>,{<P>},{<R2>}]

Zvlastnosti a omezeni:

® Tento vrtaci cyklus se provadi v kazdé nové pojezdove véte.

® ZruSenis G81.

® Pfed zménou cyklu je tfeba zrusit aktualni cyklus pomoci G80.
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G-kédy G184

and Controls

3.2.39 Vrtaci cyklus: Rezani vnitfnich zavitii bez vyrovnavaciho skli¢idla

G184

Nasledek

Programovani

Pouzivani

® Rezani vnitfnich zavitd (levych a pravych) bez vyrovnavaciho
sklic¢idla.

Pfedpoklady:

® regulované vieteno

® (63 (fezani vnitfnich zavitd bez vyrovnavaciho sklic¢idla).

Pfisuv nastroje se vypocitava interné pomoci soucinu "pocet otacek x
stoupani zavitu” (U1*GS). Smér otaceni (pravy nebo levy zavit) se
vybira pomoci znaménka parametru GS (stoupani zavitu).

Kdyz je dosazena hloubka vrtani Z (hloubka zavitu), obrati se smér
otaCeni. Potom probéhne zpétny pohyb v posuvu do referencni roviny.
Smér otaceni vietena zlstane zachovan, dokud nenaprogramujete
novy cyklus Fezani vnitinich zavita.

G184 s rovinou R1 G184 s rovinou R2
1+ @ Polohovaci rovina
O_G3I - ® 0__663_.?ffff Refer.rovi?a.1,2
| I — 7 % Hloubka zavitu
Doba prodlevy
e -@ @@

@ Pocet otacek

® @@7 @ ® @@ @ @ Pocet otacek pfi

zpétném pohybu
Stoupani zavitu

@ —: Posuv
— =% : Rychly chod

Syntaxe:

Pravy zavit:
G184[<Z>,<R1>,{<P>},{<R2>},<GS>,<U1>,{<U2>},{<RP™>}]
Levy zavit:

G184[<Z>,<R1>,{<P>},{<R2>}, -<GS>,<U1>,{<U2>},{<RP">}]
) RP uréuje polohu vietena.

P smi byt z dlivodi kompatibility naprogramovano, ale nevyhod-
nocuje se!

Zvlastnosti a omezeni:

® Tento vrtaci cyklus se provadi v kazdé nové pojezdové véte.

® ZruSenis G81.

® Pfed zménou cyklu je tfeba zrusit aktualni cyklus pomoci G80.
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G-kédy G90 G91 AC(.) IC(...)
3.2.40 Programovani absolutnich rozméra G90
Programovani relativnich rozmeér G91
Lokalni programovani absolutnich rozméru AC(...)
Lokalni programovani relativnich rozmeéru IC(...)
Nasledek

Ur€uje, jestli ma fizeni interpretovat rozmérové udaje pro osy a
soufadnice jako absolutni nebo relativni (inkrementalni) hodnoty.

® Absolutni rozmérové udaje se vztahuji k aktualnimu nulovému bodu
(v programové soustavé souradnic).

® Relativni rozmérové udaje se vztahuji k posledni najeté poloze.

G90 - G9I1 -
Cilovy bod _ Cilovy bod _
YA ¢| s YA o

Pocatecni bod Absolutni Pocatecni bod

I
: rozmiir Y
I

~<«—— Absolutni rozmir X ——»l * l«— Relat. rozm.X-—>|
> >
X X

Plati:
® Funkce G90 a G91 plsobi modalné a vzajemné se rusi.

® AC(...)alC(...) pisobi nezavisle na aktivni funkci G90/G91 pouze pro
informace o osach, jejichZ poloha je s pouZzitim AC(...), resp. IC(...)

naprogramovana.
Programovani

Syntaxe:

G90 Programovani absolutnich rozmér

G91 Programovani relativnich rozmér(

<Osa>=AC(<Hodnota>) Lokalni programovani absolutnich
rozmérd.

<Osa>=IC(<Hodnota>) Lokalni programovani relativnich
rozmérd.

kde

<Osa>: Logicka osova adresa.

<Hodnota>: Informace o draze pro <osu>.

Pfiklad:

N10 G1 G9O Zapnout programovani absolutnich rozméra.
N20 X100 Y100 Najet na soufadnice X100, Y100.

N30 G91 Zapnout programovani relativnich rozméru.
N40 X100 Y100 Najet na soufadnice X200, Y200.

N50 X=AC(50) Y50 Lokalni programovani absolutnich rozméru

pro osu X. Pojezdovy pohyb stroje na X50,
Y250.



3-70 Bosch Rexroth AG | Electric Drives IndraMotion MTX | R911305815 / 01
and Controls

G-kody G93
3.2.41 Casové programovani G93
Nasledek ;
Rizeni interpretuje F-slova (popis viz kapitola "Pomocné a pfidavné
funkce”) jako dobu obrabéni v sekundach pro naprogramovanou drahu
(trvani véty).
Plati:
® Funkce G93, G94 a G95 plsobi modalné a vzajemné se rusi.
= Pozadovany zapnuty stav (G93, G94 nebo G95) se da urcit v para-
metrech stroje (standardné: G94).
Programovani
Syntaxe:
G93 Pfepnuti na ¢asové programovani.
Priklad:
N5 G93 G1 X30 Y20 F20 Naprogramovana linearni interpolace trva

20 sekund.

Zvlastnosti a omezeni:

® Béhem funkce G93 naprogramované F-slovo zlstava pfi pfepnuti na
G94 nebo G95 interné ulozeno a pfi opétovném piepnuti na G93 se
znovu aktivuje.

® Po spusténinebo zakladnim nastavenije aktivni F-slovo stanovenév
parametrech stroje (standardné: FO).

e Rizeniinterné vypoditava pottebny posuv z délky drahy ptislugné po-
jezdové véty a naprogramované doby obrabéni.
Definitivné ucinny posuv vSak maze byt fizenim omezen podle na-
programované drahy a maximalnich hodnot zu¢astnénych os, takze
se trvani véty prodlouzi.

® Override posuvu zustavai pfi funkci G93 ucinny v zavislosti na funkci
OvrEna / OvrDis.
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G-kody G94
3.2.42 Programovani posuvu (za min) G94
Nasledek ;
Rizeni interpretuje F-slova (viz strana 3-96) nebo Omega-slova (viz
strana 3-97) jako posuv pro naprogramovanou drahu.
Plati
® Funkce G93, G94 a G95 plsobi modalné a vzajemné se rusi.
o Naprogramovany posuv je interpretovan
® jako mm/min pfi aktivni funkci G71
® jako Inch/min pfi aktivni funkci G70
® jako stupné/min ve spojeni s kruhovymi osami.
= Podle parametru stroje se da nastavit vazeni posuvu pro G70/G71.
= Pozadovany zapnuty stav (G93, G94 nebo G95) se da urcit v para-
metrech stroje (standardné: G94).
Programovani
Syntaxe:
G94 Pfepnuti na programovani posuvu.
Priklad:
N10 G71 Zapnout metrické programovani.
N20 G1 G94 X20 Y30 F200 Pojizdét s posuvem 200 mm/min.
N30 G4(F40) Doba prodlevy 40 sekund.
N40 G70 Zapnout programovani Inch.
N60 X300 Y400 Znovu pusobi posuv F200 (v mm/min).
N70 F100 Nova hodnota posuvu: 100 Inch/min.

Zvlastnosti a omezeni:

® Béhem funkce G94 naprogramované F-slovo nebo Omega-slovo
zUstava pfi prepnuti na G93 nebo G95 interné ulozeno a pfi op-
étovném prepnuti na G94 se znovu aktivuje.

® Pospusténinebo zakladnim nastavenije aktivni F-slovo stanovenév
parametrech stroje (standardné: FQ).
Omega-slovo se po spusténi vzdy automaticky inicializuje na "0”.

e Uginny posuv mlze byt fizenim omezen v zavislosti na zkonfiguro-
vanych maximalnich rychlostech zucastnénych os.

® Posuv je v zavislosti na funkci OvrEna / OvrDis ovliviiovan hodnotou
Override posuvu.
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G-kody G94(...)
3.2.43 Inkrementalni programovani rychlosti G94(...)
s prizpusobenim zrychleni
Nasledek
Méni posuv nebo pocet otacek s ohledem na posledni aktivné plsobici
hodnotu. Pfitom se zrychleni ve vété G94(...) pfizpUusobuje tak, Zze jsou
vysledna hodnota rychlosti, resp. po€tu otacek dosazena az na konci
véty. To vede k velmi mékkému chovani zrychleni.
Plati:
® Funkce G94 je modalni, ale z ni vyplyvajici posuv nemodalni pro
nasledujici véty.
® Jednotka inkrementalniho posuvu je podle G70/G71 Inch/min nebo
mm/min.
® Posuv je v zavislosti na funkci OvrEna / OvrDis ovliviiovan hodnotou
Override posuvu.
Programovani
Syntaxe:
G94(DF<F-hodnota>) Inkrementalni programovani
rychlosti posuvu
G94(DS1<S-hodnota>) Inkrementalni programovani

poctu otacek vietena 1

G94(DF<F-hodnota>,DS7<S-hodnota>) Inkrementalni programovani
rychlosti posuvu a poctu otaéek
vietena 7

kde

<F-hodnota>: Inkrementalni rychlost posuvu. Kladné hodnoty zvysuji a
zaporné snizuji aktualné ucinnou rychlost posuvu.

<S-hodnota>: Inkrementalni pocCet otacek vietena. Kladné hodnoty
zvySuji a zaporné snizuji aktualné u€inny pocet otacek

vietena.
Priklad:
N30 G94(DF100) X250 Y300 Linearné zvySovat posuv drahy az
: do konce véty o 100 mm/min.
N50 G94(DF-50) X300 Y200 Linearné snizovat posuv drahy az do
: konce véty o 50 mm/min.
N70 G94(DS1=100) X25 Y30 Linearné zvySovat pocCet otacek
: vietena 1 do konce véty o 100 ot./
min.

N90 G94(DF100,DS7=150) X2 Y2 Do konce véty linearné zvySovat po-
: suv drahy o 100 mm/min a pocet
otacek vietena 2 o 150 ot./min.
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G-kady G94(...)

Zvlastnosti a omezeni:

e Stavajici mezni hodnoty zrychleni nebo brzdéni jsou monitorovany.
Kvuli tomu mlze byt pfipadné mozné dosahnout vysledné koncové
rychlosti az v dalsi vété.

® Vypocitané zrychleni je u€inné pouze ve vété G94(...). PFi pferuseni
véty probih& brzdéni s vypocitanym zrychlenim.

® Absolutni a inkrementalni posuv nesmi byt naprogramovany
soucCasné v jedné vété.
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G-kody G95
3.2.44 Programovani posuvu (na ot.) G95
Nasledek ;
Rizeni interpretuje F-slova (viz strana 3-96) jako posuv/otacku. To je
nutné v souvislosti s hlavnim vietenem. Plati
® Funkce G93, G94 a G95 pusobi modalné a vzajemné se rusi.
o Naprogramovany posuv je interpretovan
® jako mm/ot. pfi aktivni funkci G71
® jako Inch/ot. pfi aktivni funkci G70
= Podle parametru stroje se da nastavit vazeni posuvu pro G70/G71.
(= Pozadovany zapnuty stav (G93, G94 nebo G95) se da urdit v para-
metrech stroje (standardné: G94).
(= Definice hlavniho vietena viz MP 7020 00010, resp. funkce
”MainSp”.
Programovani
Syntaxe:
G95 Pfepnuti na rotaéni programovani
posuvu.
Priklad:
NO5 G71 Zapnout metrické programovani.
N10 S200 M4 Pocet otacek vietena 200 ot./min,

levoto€ivy chod.
N20 G1 G95 X20 Z30 F0.2 Pojizdét s posuvem 0,2 mm/ot.

N30 G4(S20) Doba prodlevy 20 otacek.
N40 G70 Zapnout programovani Inch.
N60 X300 z40 Znovu plsobi posuv F0.2 (v mm/ot.).

N70 FO.1 Novy posuv 0,1 Inch/ot.

Zvlastnosti a omezeni:

® (95 vyzaduje otacejici se hlavni vieteno.

e Uginny posuv je ovliviiovan jak potenciometrem vietena, tak i poten-
ciometrem posuvu.

e Uginny posuv miize byt fizenim omezen v zavislosti na zkonfiguro-
vanych maximalnich rychlostech zu¢astnénych os.

® Béhem funkce G95 naprogramované F-slovo zlstava pfi pfepnuti na
G93 nebo G94 interné zachovano a pfi opétovném prepnuti na G95
se znovu aktivuje.

® Po spusténinebo zakladnim nastavenije aktivni F-slovo stanovené v
parametrech stroje (standardné: FQ).
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G-kody G9% G97
3.2.45 Konstantni fezna rychlost G96
Pfimé programovani poc¢tu otacéek G97
Nasledek
Rizeni b&hem obrabéni soustruzenim interpretuje S-slova jako
® pozadovanou Feznou rychlost nastroje (G96) nebo
® pocet otacek rotaéni osy obrobku (G97).
Rezna rychlost zavisi pfi daném poétu otadek vietena na vzdalenosti
fezného nastroje od rotacni osy obrobku.
Pro kompenzaci této skuteCnosti méni funkce G96 v zavislosti na
vzdalenosti mezi feznym nastrojem a rotacni osou obrobku automaticky
pocet otaCek rotacni osy:
® pii G71:
S o [min~'] = Scos X 1000 [m X 1000]
Ak 2 X 7t X |Poloha(souradnice, vztaznysystém) — opravandstroje| [ min X mm

® pii G70:
feet x 12
min X inch

Standardné vypocitava NC vzdalenost v soustavé soufadnic stroje
(vztaZna soustava MCS):

Osa X

Nulovy bod stroje MCS

Poloha G96
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G97

Pokud musi byt vieteno polohovano mezi rizné body upnuti nastroje,
muze G96 zahrnout odpovidajici posunuti nulovych bodd, ktera definuji
lokalni soustavu soufadnic (vztazny systém LCS):

MCS+NPV1
MCS+NPV2
Osa X
A Poloha G96
Poloha G96
@ Nulovy bod stroje MCS

Pro nastroje, které nejsou uspofadany osove paralelné s vietenem, mo-
hou byt navic brana v Uvahu posunuti a otoeni (umisténi) nulového
bodu obrobku (vztazna soustava PCS):

MCS+NPV+PMT

OsaY

Poloha G96

Osa X

@ Nulovy bod stroje MCS

Rezna rychlost na obrobku pak jiZ neni ovliviiovana vzdélenosti mezi
feznym nastrojem a rotani osou obrobku.

Pokud toto chovani neni potfebné nebo zadouci, pouzijte G97. Pocet
otacek rotacni osy obrobku je pak uréen vyhradné naprogramovanym
S-slovem.

Plati:

® VztaZzna osa pro vzdalenost mezi feznym hrotem a rotaéni osou
obrobku je definovana pomoci parametru stroje 7010 00110 (stan-
dardni hodnota)

® \/ztazna osa se da v prubéhu programu preprogramovat.

® \/ztazna soustava souradnic (pUsobisté) pro vztaznou osu je nasta-
vena parametrem stroje 7010 00120. Na vybér jsou:

® PCS: Poloha v programové soustavé soufadnic
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® LCS: Poloha v lokalni soustavé soufadnic stroje
(posunuté o NPV)

® MCS: Poloha v soustavé soufadnic stroje (standardni)
® Pusobisté vztazné osy se da v prlibéhu programu prepnout.
® Naprogramovana fezna rychlost je interpretovana jako

® m/min pfi aktivni funkci G71

e feet/min pfi aktivni funkci G70 (1 feet = 12 Inch).

o Kromé Override vietena jsou uc€inné také funkce pro omezeni poctu
otacek (SMin, SMax; viz strana 4-45).

Syntaxe:

G96{({<Vztazna osa>{,<Pusobisté>}})} ... S<i>=<V>

G96

G96() ...

S-slova vieten, ktera jsou naprogra-
movana ve vété G96, jsou pfi obrabéni
soustruzenim interpretovana jako
pozadovana fezna rychlost na nastroji.
VSechna ostatni vietena se vrati k
pfimému programovani poctu otacek!

Jsou aktivni posledni naprogramovana
nastaveni; pokud Zadna nebyla prove-
dena, plati standardni hodnoty.

Znovu se aktivuji standardni hodnoty
pro vztaznou osu a pUsobisté.

G97 ... S<i>=<Pocet otacek> K pfimému programovani poctu otacek

G97

kde
<Vztazna osa>

<Pdysobisté>

<j>

<\/>

se vrati pouze vietena, jejichz S-slova
jsou naprogramovana ve vété G97. Na-
programovana S-slova jsou pro tato
vietena interpretovana jako pocet
otaCek rotacni osy obrobku.

VSechna vietena se vrati k pfimému
programovani poctu otacek.

Logicky nebo fyzicky nazev vztazné osy. Naprogra-
movani zUstava zachovano, dokud neni naprogra-
movana nova hodnota nebo aktivovana standardni
hodnota.

Soustava soufadnic vztazné osy:

PCS, LCS nebo MCS

Naprogramovani zlistava zachovano, dokud neni na-
programovana nova hodnota nebo aktivovana stan-
dardni hodnota.

Index vietena.
1: prvni vieteno; 2: druhé vieteno atd.

Rezna rychlost pfislusného vietena v m/min nebo
feet/min.



3-78

G-kédy

Bosch Rexroth AG | Electric Drives

G96

IndraMotion MTX | R911305815 / 01

and Controls

G97

<Pocet otacek> Podlet otacek pfislusného vietena v ot./min.

Priklad (v systému jsou zkonfigurovana 2 vietena):
N10 G71 S1=500 S2=500 Poprvé v programu definovat poZadované

otacky obou vfeten.

N60 G96 S1=50 Aktivovat G96 pro 1. vieteno s feznou rych-

P 22 0 o o s Z o o Z oo

losti 50 m/min.
2. vieteno béZi jesté s programovanim
poctu otacek. G96 je aktivni.

100 S1=30 Snizte Feznou rychlost 1. vietena na 30 m/

min.
2. vieteno béZzi jesté s programovanim
poctu otacek. G96 je aktivni.

140 G96(Y,LCS) S2=100 Vztaznou osou je Y, plsobistém lokalni sou-

stava souradnic stroje LCS.

Aktivovat Feznou rychlost 100 m/min pro 2.
vieteno.

1. vieteno se vrati k programovani poctu
otacek. G96 je aktivni.

180 G97 VSechna vietena se vrati - pokud se to jesté

nestalo - k programovani poctu otacek. G97
je aktivni.

Zvlastnosti a omezeni:

Ve stejné vété se da spoleéné prepinat vice vieten tak, Ze se od-
povidajici S-slova naprogramuji za sebou (pfiklad: G96 S1=100
S2=1000).

Chcete-li zménit Feznou rychlost vietena jiz pfepnutého na G96 v
dalSim prubéhu programu, musite pouze nové naprogramovat
S-slovo pfislusného vietena.

Aktualné plsobici feznarychlost vietena zlstava po pfepnuti na G97
interné ulozena. Znovu se aktivuje, jakmile prepnete pfislusné
vieteno zpét na G96.

Pfi pfepnuti z G96 na G97 prebiraFizeni pro vdechna vietena, jejichz
S-slovo neni naprogramovano ve vété G97, jejich aktualni pocet
otacek jako novou poZadovanou hodnotu poctu otacek.

Pfipadné pozadovana zména pfevodového stupné musi byt prove-
dena pred aktivaci G96.

Pfi aktivni funkci G96 neméni funkce “automatické piFepinani
pfevodovych stupnu” zadné prevodové stupné.

Pri aktivni funkci G96 kontroluje Fizeni, jestli existuje "prunik” vztazné
osy s aktivnim pUsobistém. Pokud tomu tak neni (napf. kdyz osa
opusti kanal), je ohlasena béhova chyba.
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G-kody G140, G141, G142
3.2.46 3-D oprava poloméru nastroje G140, G141, G142
Nasledek

Tato funkce pohybuje s rotaéné symetrickym nastrojem doleva nebo do-
prava po naprogramované draze a vede pfitom jeho bod zabéru v ak-
tivnim posuvu po naprogramované draze.

P¥i Cisté orientacnich pohybech zUstava aktualni poloha bodu zabéru
pevna a pohybuje se TCP.

Na vnégjsich okrajich se pribéh drahy uzavira automaticky vytvofenou
vloZzenou vétou (kruhovy oblouk). Na vnitfnich okrajich probiha vypocet
pruseciku.

Pfi opravé bere fizeni v Gvahu

® polomér nastroje r (je automaticky pfevzat z aktivnich dat nastroje D,
G146 az G846 nebo G147 az G847)

® hloubku vnofeni d (viz syntaxe INSDEP)

e volitelny pfidavek k draze, ktery plisobi aditivné na polomér nastroje
(viz syntaxe COFFS).

Nasledujici obrazek znazorfiuje princip:

Orientacni vektor Oprava

prava strana leva strana
naprogr. drahy naprogr. drahy

[ TCP |
\

e
E TCP I # —

Obrobek G142 Gi41

o W) = smér posuvu
TCP: Hrot nastroje r: Polomér nastroje — — = naprogramovana draha
Pg: Bod zabéru nastroje d: Hloubka vnofeni

Zmény hloubky vnofeni (INSDEP), pfidavku (COFFS), délky nastroje
nebo poloméru frézy se pfi aktivni funkci G141/G142 provadéji okamzité
a hladce (pomoci spline kfivek).

= Podrobny popis funkce naleznete v pfiruéce "Funkéni popis”.

POZOR

@ Hodnoty oprav jsou za uréitych okolnosti okamzité najizdény
nebo odjizdény bez naprogramovani zvlastniho pojezdového po-
hybu. To muze vést k poSkozeni obrobku nebo nastroje.
Vénujte proto pozornost vSem informacim v této kapitole a v
prirucce ”Funkéni popis”.
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Programovani

Syntaxe:

G140 Vypnuti 3-D opravy poloméru nastroje
(Zapnuty stav po spusténi fizeni).
Oprava (polomeér, hloubka vnofeni) se vytvaii pomoci
interpolace S pfipadné naprogramovanym
pojezdovym pohybem (pomoci spline kfivek 3.
stupné&). Uginna oprava délky nastroje neni funkci
G140 ovlivnéna.

G141 Zapnuti 3-D opravy poloméru nastroje na levé strané
drahy
(z pohledu ve sméru obrabéni pfi kladnych hodnotach
opravy).
Pojezdové nebo orientacni pohyby smi byt
naprogramovany ve stejné vété.
Polomér a hloubka vnofeni jsou najety, kdyz je ve
stejné vété naprogramovana jedna z aktivnich
prostorovych souradnic. Jinak vytvofi fizeni opravu
e teprve s nasledujici pojezdovou vétou, pokud

byla pfedtim aktivni funkce G140.
e okamzité (v aktivnim posuvu), pokud byla
pfedtim aktivni funkce G141/G142.
G142 Zapnuti 3-D opravy poloméru nastroje na pravé

strané drahy.
Jinak jako u G141.

INSDEP<ET> Definuje hloubku vnofeni <ET>. Pusobi modalné.

Zapnuty stav po spusténi fizeni: O

COFFS<KA> Definuje pfidavek <KA>. Plisobi modalné a aditivné k

poloméru nastroje r.
Zapnuty stav po spusténi fizeni: 0

Zvlastnosti a omezeni:

® Funkce G140, G141 a G142 plsobi modalné a vzajemné se rusi.
e \/ytvofeni opravy na libovolné kontufe (G2, G6 atd.).

e P¥i aktivni funkci G141 nebo G142 nejsou dovoleny

G17 ... G20 (pfepinani rovin)

G70, G71 (pfepinani Inch/metrické)

G63 (fezani vnitfnich zavitd bez vyrovnavaciho
skli¢idla)

G74 (najeti na souradnice referencniho bodu)
G75 (vstup méficiho dotyku)

G76 (najeti do pevné osové polohy stroje)
SetPos (nastaveni programové polohy)

G54.x ... G59.x (posunuti nulovych bod)

G154.x ... G159.x (Sikma rovina)

G40 ... G42 (oprava poloméru nastroje)

Coord() (zapnuti/vypnuti/pfepnuti transformace os)

Pfedavani os, které jsou diky transformaci os/soufadnic
zuCastnény na aktualnich prostorovych soufadnicich.
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® P¥i aktivni funkci G141 nebo G142 neprobiha kontrola kolizi.

® Skonci-li program bez M30, musi byt vtomto okamziku aktivni funkce
G140. Aktualni hodnoty pro hloubku vnofeni a pfidavek zlstavaiji za-
chovany.

® Po zakladnim nastaveni, zakladnim nastaveni systému nebo M30 se
automaticky aktivuje funkce G140. Aktualni hodnoty pro hloubku
vnhofeni a pfidavek jsou nastaveny na 0.
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3.2.47 Umisténi: Sikma rovina

Nasledek

G152 - G159.5

Umisténi "§ikma rovina” mlze libovolné posouvat a orientovat soustavu
soufadnic obrobku v prostoru. Sikma rovina pusobi v pfislusném kanalu
na soufadnice s vyznamy "x”, "y’ a "z".

ProtozZe pro orientaci existuji 3 stupné volnosti, da se kazda orientace

zobrazit 3 po sobé nasledujicimi zakladnimi otoenimi:

+Zg

BCS

+Yg

+XB

2. zakladni otoceni 3. zakladni otoceni

1. zakladni otoceni

+Z'w = +Zw

+Y'w

+X'w

+X"w

Otoceni soustavy
soufadnic kolem
soufadnice Zg o uUhel
Phi

Zakladni soustava
soufadnic obrobku

Otoceni soustavy
souradnic kolem
soufadnice Y'w(=Yw)
o Uhel Theta

=

Otoceni soustavy
soufadnic kolem
soufadnice Z"w(=Z'y) o
uhel Psi

+Z'

Vysledna soustava soufadnic obrobku (WCS), vzhledem k BCS
posunuta o vzdalenosti DX, DY, DZ a orientovana s oto¢enim o
vySe popsané uhly Phi, Theta a Psi:

/
/
/
/ Pre
/
+Zm ///
/ +Ym //
/ -
/ -
/ B} 7 B} B}
Y, Z
/ - ’
/ - / /
/ "/ BCS +Xwm . Stroj _(/
f____ _______________ -_— L
| pra DX |

BCS = zakladni soustava soufadnic obrobku, WCS = soustava souradnic obrobku
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Vysledna funkce "Sikmé roviny” je ovlivhéna

5 fadami (1 az 5), které na sebe navzajem pUsobi aditivné.
Tak Ize vytvofit aZz 5 soustav soufadnic obrobku, které se skladaji na
sebe.

7 alternativnich sad na fadu.

Kazda sada obsahuje vSechna potiebna data posunuti a orientace
pro soustavu soufadnic obrobku.

V fadé muze byt v daném okamziku aktivni vzdy pouze jedina sada,
tzn. sady jedné fady se vzajemné rusi.

Sikma rovina plsobi aditivné k umisténi "oprava polohy obrobku” a
nachazi se tedy ve "vypocCetnim fetézci” za opravou polohy obrobku:

BCS +Xg

BCS: Zakladni soustava soufadnic obrobku
WCS: Soustava soufadnic obrobku, vytvofena "opravou polohy obrobku”
WCS,: Soustava soufadnic obrobku, stavéjici na WCS a
vytvorena "Sikmou rovinou”
WCS,,: Soustava soufadnic obrobku, stavéjici na WCS(,_1) a
vytvorena "Sikmou rovinou”. Pfitom plati: n = 2...6

VSechna data potfebna pro posunuti a orientaci soustavy soufadnic
obrobku jsou zaznamenana v "sadé”.
Sady mohou byt bui

naprogramovany pfimo v obrabécim programu jako funkéni parame-
try, nebo

zadany v tabulce umisténi (viz strana 4-15).

Tabulka umisténi mdze obsahovat max. 30 sad (5 fad, 6 sad nafadu).
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... pfimo v programovém radku jako parametry:

Syntaxe:

G152.<Rada>({<Xy-Offset>},
{<Yw-Offset>H,{<zy-Offset>},
{<Uhel1>} {<Uhel2>},

{<Uhel3>}}11})
Zkratka: G152

G153.<Stuperi>

G153

kde
<Rada>:

<Xy -offset>:
<Yw-offset>:

<Zy-offset>:
<Uhel1>:

<Uhel2>:

<Uhel3>:

Priklad:

N40 G152.1(100,0,0,90)

N180 G153

Zapnuti Sikmé roviny poZzadované
fady, s naprogramovanymi daty
posunuti/orientace.

odpovida G152.1

Vypnuti Sikmé roviny naprogr.
fady.

Vypnuti Sikmé roviny (vypnuti
vSech fad).

Cislo pozadované fady.
Rozsah hodnot: 1az5

Hodnota posunuti ve sméru hlavni soufadnice
Hodnota posunuti ve sméru vedlejSi souradnice
Hodnota posunuti ve sméru normalové souradnice

Uhel otoéeni kolem soufadnice Z.
Rozsah hodnot: 0 = <(hel1> < 360 stupnu

Uhel otoceni kolem nové souradnice Y'.
Rozsah hodnot: 0 =< <(hel2> < 180 stupnu

Uhel oto&eni kolem nové soufadnice Z”.
Rozsah hodnot: 0 = <(hel3> < 360 stupnu

Sikma rovina, fada 1 zapnout.

Zadny pojezdovy pohyb.

Nulovy bod je posunuty o 100 mm ve
sméru X a soustava WCS otocena o 90
stupnd kolem souradnice Z.

Vypnout vSechny fady (UpIné vypnout
Sikmou rovinu).

... ve spojeni s tabulkami umisténi:

1. Aktivujte pozadovanou tabulku umisténi (viz strana 4-79).
2. Naprogramujte pozadovanou funkci:

Syntaxe:

G154.<Rada>
G155.<Rada>
G156.<Rada>
G157.<Rada>
G158.<Rada>

Zapnuti Sikmé roviny naprogr. fady, sada 1
Zapnuti Sikmé roviny naprogr. fady, sada 2
Zapnuti Sikmé roviny naprogr. fady, sada 3
Zapnuti Sikmé roviny naprogr. fady, sada 4
Zapnuti Sikmé roviny naprogr. fady, sada 5
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G159.<Rada> Zapnuti 8ikmé roviny naprogr. fady, sada 6
Zkratka: G152 - G159 odpovida G154.1 - G159.1
G153.<Rada> Vypnuti Sikmé roviny naprogr. fady.
G153 Vypnuti Sikmé roviny (vypnuti vSech fad).
kde
<Rada>: Cislo pozadované fady.

Rozsah hodnot: 1az5

(= Pokyny pro vytvareni nebo upravy tabulek umisténi naleznete v
navodu k obsluze.

Priklad:
N40 PMS(Tabl) Aktivovat tabulku umisténi "Tab1”.
N50 G154.1 Zapnout Fadu 1 se sadou 1. Zadny pojezdovy

: pohyb.

N9O G154.2 X1 Y2 Z3 Zapnout fadu 2 se sadou 1 (pusobi aditivné k
: fadé 1). Ve vysledné soustavé WCS najet do
: naprogramované polohy P(1,2,3).

N120 G153.2 Vypnout fadu 2 (fada 1 zUstava zapnuta).

N180 G153 Vypnout vSechny fady (Uplné vypnout Sikmou
rovinu).

Zvlastnosti a omezeni:

® Pokud je aktivni transformace os, nesmi byt Sikma rovina naprogra-
movana spole¢né s pojezdovymi pohyby ve stejné véte.

® Zapnuty stav a chovani pfi zakladnim nastaveni jsou zkonfigurovany
v parametrech stroje 7060 00010 a 7060 00020.

® VSechny funkce plisobi v kazdé fadé (1...5) modalné a vzajemné se
rusi.

® Aktivace a deaktivace Sikmé roviny pferuSuje nahled vét a nesmi byt
proto naprogramovana pfi aktivni opravé drahy frézy (G41/G42, viz
strana 3-39).
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M-kody MO, MOO M1, MO1

3.3 M-k6dy

3.3.1 PrerusSeni programu (zastaveni programu) MO, MOO

Nasledek
® PferuSuje NC-program,
® zastavuje pohyby stroje po provedeni véty a
e vydava kanalovy signal rozhrani "Zastaveni programu MO”.

Aktualni stav kanalu se zméni na "NC pfipraveno”.
Pfi opétovném pouZiti "NC-Start” pokracuje provadéni programu.

= Informace o preruseni programu v zavislosti na kanalovém signalu
rozhrani ”Volitelné zastaveni” viz M1/M01.

Programovani
Syntaxe:

MO nebo MOO

Zvlastnosti a omezeni:

® “Zastaveni programu” muzete naprogramovat spole¢né s dalSimi
NC-funkcemi ve stejné vété. Teprve po provedeni viech ostatnich
naprogramovanych funkci se aktivuje "Zastaveni programu”.

3.3.2 Podminéné preruseni programu

(podm. zastaveni programu) M1, MO1

Nasledek

® PferuSuje NC-program a

® zastavuje pohyby stroje po provedeni véty, pokud je kanalovy signal

rozhrani nastaven na "Volitelné zastaveni”.

Aktualni stav kanalu se zméni na "NC pfipraveno”.

Pfi opétovném pouZiti "NC-Start” pokracuje provadéni programu.
Programovani

Syntaxe:

M1 nebo MO1

Zvlastnosti a omezeni:

® "Podminéné zastaveni programu” mlzete naprogramovat spole¢né
s dal8imi NC-funkcemi ve stejné vété. Teprve po provedeni viech
ostatnich naprogramovanych funkci se aktivuje "Podminéné zasta-
veni programu”.
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M-kody M2, M02, M30
3.3.3 Ukoné€eni programu (konec programu) M2, M02, M30
Nasledek

Ukoncuje program.

Je-li program podprogramem,

e vyda NC pomocnou funkci (M2, M02, resp. M30),
® skoci zpét do volajiciho programu a

® dal zpracovava volajici program.

= Modalni stavy zménéné v podprogramu se pritom neresetu;ji!

Je-li program hlavnim programem,
e nastavi NC kanalovy signal rozhrani na "Konec programu M30”,
® resetuje kanalovy signal rozhrani "Program bézi”,

® deaktivuje pfip. aktivni "automatickou volbu pfevodovych stupid”
(aktualni pfevodovy stuper ale zlistane zvolen)

® piepne na "pfimé programovani poctu otacek” (G97)

® aktivuje vSechny stavy, které jsou definovany v parametru stroje 7060
00020 "Zapnuté stavy” pro udalost "M30”,

® skoci na zagatek hlavniho programu a

® Ceka na novy "NC-Start”.

Novy "NC-Start” znovu spusti provadéni programu.

Programovani
Syntaxe:
M2 nebo MO2 nebo M30
Zvlastnosti a omezeni:
® Naprogramujte tuto funkci v samostatném programovém radku.
POZOR
Mozné poskozeni kvuli nedefinovanym zapnutym stavim!
Pokud jsou po skonéeni hlavniho programu zapotrebi uréité stavy

nebo funkce, musi byt zarué¢eno, aby byl spravné parametrizovan
Initstring udalosti ”M30” v MP 7060 00020! Ten musi obsahovat
vSechny funkce, které po skonéeni hlavniho programu uvedou NC
do pozadovaného/zadouciho stavu.

Pamatujte si v této souvislosti, ze modalné uc¢inné funkce
zlstavaji aktivni jesté i po skonéeni programu!

= DalSi informace o zapnutych stavech naleznete v pfiruéce
”Funkéni popis”.
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M-kédy M3, M103, M203 M13, M113, M213
3.3.4 Pravotocivy chod vietena M3, M103, M203
Pravotocéivy chod vietena a
zapnuti chladici kapaliny M13, M113, M213
POZOR
Popsana syntaxe plati pouze pro standardni nastaveni oblasti
parametru stroje 1040 001xx a 1040 002xx.

Je volné konfigurovatelna a muaze proto byt na vasem stroji jina!
Prednost ma proto vzdy prislusna dokumentace WMH.

Zeptejte se pracovnika odpovédného za systém, jestli zde
popsané funkce plati i pro vas stroj!

Nasledek
® Spousti - pfi pohledu ve sméru "od nastroje k obrobku” - pravotocivy
chod vietena.
® Rusi regulaci polohy aktivovanou pfikazem “Sefizeni/polohovani
vietena”.
® Rezervuje pfisludna vietena pro aktualni kanal.
= Pohyb vietena se spusti, pouze kdyz bylo predtim nebo ve stejné
vété naprogramovano S-, resp. SSPG-slovo vétsi nez 0 pro
prislusné vieteno ¢i skupinu vreten (viz strana 3-98).
Programovani
Syntaxe:
M3 Pdsobi na 1. skupinu vieten.
M103 Pusobi na 1. vieteno.
M203 Pusobi na 2. vieteno.
M13 Pusobi na 1. skupinu vieten. Navic zapnuti chladici
kapaliny.
M113 Pusobi na 1. vieteno. Navic zapnuti chladici kapaliny.
M213 Pusobi na 2. vieteno. Navic zapnuti chladici kapaliny.

Zvlastnosti a omezeni:

® PrisluSna funkce automaticky rezervuje odpovidajici vietena pro ak-
tualni kanal. Vyuziti rezervovanych vfeten jinym kanalem je mozné
az poté, co je pro pfisluSna vietena pouzita funkce “Zastaveni
vietena” (viz strana 3-90) nebo "SpAdmin” (SPA, viz strana 4-46).

® Pr¥islusna funkce pusobi tak dlouho, dokud neni pro stejna vietena
naprogramovan novy pohybovy stav (napf. jiny smér otaceni, s chla-
dici kapalinou / bez, "zastaveni vietena” nebo "sefizeni vietena”).

® Konkurujici si ulohy mezi jednotlivymi vieteny a skupinami vieten,
naprogramované ve stejné vété, vyvolavaji béhovou chybu.
(PFiklad: Funkce M3 a M104 nejsou povoleny ve stejné véte).

® Po zméné pfevodového stupné se automaticky obnovi dfive napro-
gramovany smér ota€eni vietena.
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M-kody M4, M104, M204 M14, M114, M214
3.3.5 Levotocivy chod vietena M4, M104, M204
LevotocCivy chod vietena a
zapnuti chladici kapaliny M14, M114, M214
POZOR
Popsana syntaxe plati pouze pro standardni nastaveni oblasti
parametru stroje 1040 001xx a 1040 002xx.

Je volné konfigurovatelna a muaze proto byt na vasem stroji jina!
Prednost ma proto vzdy prislusna dokumentace WMH.

Zeptejte se pracovnika odpovédného za systém, jestli zde
popsané funkce plati i pro vas stroj!

Nasledek
® Spousti - pfi pohledu ve sméru "od nastroje k obrobku” - levotogivy
chod vietena.
® Rusi regulaci polohy aktivovanou pfikazem “Sefizeni/polohovani
vietena”.
® Rezervuje pfislusna vietena pro aktualni kanal.
= Pohyb vietena se spusti, pouze kdyz bylo predtim nebo ve stejné
vété naprogramovano S-, resp. SSPG-slovo vétsSi nez 0 pro
prislusné vieteno ¢i skupinu vieten (viz strana 3-98).
Programovani
Syntaxe:
M4 Pusobi na 1. skupinu vieten.
M104 Pusobi na 1. vieteno.
M204 Pusobi na 2. vieteno.
M14 Plsobi na 1. skupinu vieten. Navic zapnuti chladici
kapaliny.
M114 Plsobi na 1. vieteno. Navic zapnuti chladici kapaliny.
M214 Plsobi na 2. vieteno. Navic zapnuti chladici kapaliny.

Zvlastnosti a omezeni:

® Pfislusna funkce automaticky rezervuje odpovidajici vietena pro ak-
tualni kanal. VyuZiti rezervovanych vfeten jinym kanalem je mozné
az poté, co je pro pfislusna vfetena pouzita funkce “Zastaveni
vietena” (viz strana 3-90) nebo "SpAdmin” (SPA, viz strana 4-46).

® Prislusna funkce puUsobi tak dlouho, dokud neni pro stejna vietena
naprogramovan novy pohybovy stav (napf. jiny smér otaceni, s chla-
dici kapalinou / bez, “zastaveni vietena” nebo "sefizeni vietena”).

e Konkurujici si ulohy mezi jednotlivymi vieteny a skupinami vieten,
naprogramovaneé ve stejné vété, vyvolavaji béhovou chybu.
(PFiklad: Funkce M3 a M104 nejsou povoleny ve stejné véte).

® Po zméné prevodového stupné se automaticky obnovi dfive napro-
gramovany smér otaCeni vietena.
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M-kédy M5, M105, M205

3.3.6 Zastaveni vietena M5, M105, M205
POZOR
Popsana syntaxe plati pouze pro standardni nastaveni oblasti
parametru stroje 1040 001xx a 1040 002xx.

Je volné konfigurovatelna a mize proto byt na vasem stroji jina!
Prednost ma proto vzdy prislusna dokumentace WMH.

Zeptejte se pracovnika odpovédného za systém, pokud si
nebudete jisti, jestli zde popsané funkce plati i pro vas stroj!

Nasledek
® Zastavuje vietena.
® Rusi pfipadnou rezervaci uvedenych vieten v aktivnim kanalu.
® Rusi regulaci polohy aktivovanou pfikazem “Sefizeni/polohovani
vietena”.
Programovani
Syntaxe:
M5 Pusobi na skupinu vieten 1.
M105 Pusobi na 1. vieteno.
M205 Pusobi na 2. vieteno.

Zvlastnosti a omezeni:

® Pf¥islusna funkce pusobi tak dlouho, dokud neni pro stejna vietena
naprogramovan novy pohybovy stav (napf. "levotocivy/pravotoCivy
chod vietena” nebo "sefizeni vietena”).

o Konkurujici si ulohy mezi jednotlivymi vieteny a skupinami vieten,
naprogramované ve stejné vété, vyvolavaji béhovou chybu.
(PFiklad: Funkce M3 a M105 nejsou povoleny ve stejné véte).
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M-kody M19, M119, M219

3.3.7 Serizeni vietena / polohovani vietena M19, M119, M219
POZOR
Popsana syntaxe plati pouze pro standardni nastaveni oblasti
parametru stroje 1040 001xx a 1040 002xx.

Je volné konfigurovatelna a mize proto byt na vasem stroji jina!
Prednost ma proto vzdy prislusna dokumentace WMH.

Zeptejte se pracovnika odpovédného za systém, pokud si
nebudete jisti, jestli zde popsané funkce plati i pro vas stroj!

Nasledek

VFeteno je pro aktualni kanal rezervovano a polohovano v regulaci po-

lohy na definované misto.

Polohovano je

® pfi zastaveni: jak je uréeno v parametru S-0-0154

pohonu
® pfi aktivnim rotaénim pohybu: pfi zachovani sméru otaceni.
Programovani

Syntaxe:

M19 Skupina vieten 1: polohovat vSechna
zucCastnénd vietena do jejich referencnich
Uhld (parametr pohonu S-0-0153).

M119 1. Polohovat vieteno do jeho referencniho
uhlu (S-0-0153).

M219 2. Polohovat vieteno do jeho referenéniho
Uhlu (S-0-0153).

M19 S<Uhel> Skupina vieten 1: polohovat vSechna
zucCastnéna vretena do <uhlu>.

M119 S1=<Uhel> 1. Polohovat vieteno do <uhlu>.

M219 S2=<Uhel> 2. Polohovat vieteno do <uhlu>.

<Uhel> PoZadovana absolutni poloha vietena ve stupnich.

Rozsah hodnot: 0°< Poloha vietena < 360°.

Pokud je jako poloha naprogramovana jina hodnota, je
automaticky prepocitana do zadaného intervalu.
Jestlize se vieteno jiz nachazi v zadané poloze, ne-
probéhne Zadny novy pohyb.

Zvlastnosti a omezeni:

® Pfislusna funkce nesmi byt naprogramovana ve stejné vété s konku-
ren¢ni funkci vietena ("pravotodivy/levoto€ivy chod vietena”, “zasta-
veni vietena”).

e Je-li zapotiebi S-slovo, musi byt naprogramovano ve stejné vété.

® Po polohovaci procedure zlistava vieteno v regulaci polohy. Regu-
lace polohy se automaticky rusi teprve pfikazem “pravotoCivy/
levotocivy chod vietena” nebo “"zastaveni vietena”.



3-92

M-kédy

Bosch Rexroth AG | Electric Drives
and Controls

M19, M119, M219

IndraMotion MTX | R911305815 / 01

e Konkurujici si ulohy mezi jednotlivymi vieteny a skupinami vieten,
naprogramovaneé ve stejné vété, vyvolavaji béhovou chybu.
(PFiklad: Funkce M3 a M119 nejsou povoleny ve stejné véte).

Priklady:

N6O M19

l:l70 M219

l2180 M19 S180

l1190 M119 S1=370
l2195 M19 S1=10 S2=20

Polohovat vSechna vietena 1. skupiny
vieten do jejich referenéni uhlu.

Pouze 2. vieteno polohovano do svého re-
feren¢niho uhlu.

Polohovat vSechna vietena 1. skupiny
vieten na 180 stupnid.

1. Vieteno polohovano na 10 stupnd.

Pokud je 1. a 2, vieteno pfifazeno 1.
skupiné vieten:

1. vifeteno polohovano na 10, 2. vieteno na
20 stupnd.

Polohovat vSechna dalsi vietena 1. skupiny
vieten do jejich referenéni uhlu.
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M-kody M40, M140, M240

3.3.8 Automaticka volba prevodovych stupni M40, M140, M240
POZOR
Popsana syntaxe plati pouze pro standardni nastaveni oblasti
parametru stroje 1040 001xx a 1040 002xx.

Je volné konfigurovatelna a mize proto byt na vasem stroji jina!
Prednost ma proto vzdy prislusna dokumentace WMH.

Zeptejte se pracovnika odpovédného za systém, pokud si
nebudete jisti, jestli zde popsané funkce plati i pro vas stroj!

Nasledek
Rizeni automaticky vybira podle pravé aktivniho poétu otaéek vhodny
stupen z pfevodovych stupnu, které jsou k dispozici.
Jestlize se rozsahy otacek jednotlivych stupnd prekryvaji, vybira fizeni
vzdy nejbliz8i nizsi stupen (s vysSimi otackami motoru).
Programovani
Syntaxe:
M40 Zapnout automatickou volbu pfevodovych stupfiti pro
skupinu vieten 1.
M140 Zapnout automatickou volbu pfevodovych stupiu pro
1. vieteno.
M240 Zapnout automatickou volbu pfevodovych stupfu pro
2. vieteno.

Zvlastnosti a omezeni:
® Naprogramovani poctu otacek "0” nezplsobuje zadnou zménu ak-
tualniho pfevodového stupné.

® Funkce M40, M41-M44, M48, M140, M141-M144 a M148 pusobi
modalné a vzajemné se rusi.

® Funkce M240, M241-M244 a M248 pusobi modalné a vzajemné se
rusi.

® M30 deaktivuje pfip. aktivni automatickou volbu pfevodovych stupfiu
(aktualni pfevodovy stupen ale z(istane zvolen).

® Automaticka volba prevodovych stupfiu neudinkuje na analogova
vietena.
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M-kody M41...44, M141...144, M241...244

3.3.9 Ruéni volba prevodovych stupna M41...44, M141...144, M241...244

POZOR

@ Popsana syntaxe plati pouze pro standardni nastaveni oblasti
parametru stroje 1040 001xx a 1040 002xx.
Je volné konfigurovatelna a mize proto byt na vasem stroji jina!
Prednost ma proto vzdy prislusna dokumentace WMH.
Zeptejte se pracovnika odpovédného za systém, pokud si
nebudete jisti, jestli zde popsané funkce plati i pro vas stroj!

Nasledek
Vybira odpovidajici pfevodovy stuperi.
Je-li poCet otaCek naprogramovan mimo rozsah otacek pfislusného
pfevodového stupné, vyda fizeni minimalni, resp. maximalni pocet
otacCek pro pfisludny pfevodovy stuperi.

Programovani

Syntaxe:

M4<Stuper>  Zapnout pfevodovy stupen <Stuperi> pro skupinu
vieten 1.

M14<Stupern> Zapnout pfevodovy stupen <Stuperi> pro 1. vieteno.

M24<Stupen> Zapnout pfevodovy stupen <Stuperi> pro 2. vieteno.

kde
<Stuperi> Rozsah zadani: 1 ... 4.

Zvlastnosti a omezeni:

® Funkce M40, M41-M44, M48, M140, M141-M144 a M148 pusobi
modalné a vzajemné se rusi.

® Funkce M240, M241-M244 a M248 plUsobi modalné a vzajemné se
rusi.
® Rucni volba prevodovych stupfili netcinkuje na analogova vietena.
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M48, M148, M248

3.3.10 Vyrazeni prevodového stupné M48, M148, M248

g

POZOR

Popsana syntaxe plati pouze pro standardni nastaveni oblasti
parametru stroje 1040 001xx a 1040 002xx.

Je volné konfigurovatelna a mize proto byt na vasem stroji jina!
Prednost ma proto vzdy prislusna dokumentace WMH.

Zeptejte se pracovnika odpovédného za systém, pokud si
nebudete jisti, jestli zde popsané funkce plati i pro vas stroj!

Nasledek

Programovani

Vyfazuje pfevodovy stupern.
Pfevodovka se pak nachazi v neutralu.

Syntaxe:

M48 Vyradit pfevodovy stupefi pro skupinu vieten 1.
M148 Vyfadit pfevodovy stupen pro 1. vieteno.

M248 Vyfadit pfevodovy stupen pro 2. vieteno.

Zvlastnosti a omezeni:

® Funkce M40, M41-M44, M48, M140, M141-M144 a M148 pusobi
modalné a vzajemné se rusi.

® Funkce M240, M241-M244 a M248 plUsobi modalné a vzajemné se
rusi.
® Funkce neplsobi na analogova vietena.
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3.4 Programovani posuvu a poc¢tu otacek

3.4.1 F-adresa

Nasledek

Rizeni interpretuje F-adresy v zavislosti na pravé aktivni G-funkci G93,
G94, G95 jako

® dobu interpolace v sekundach (viz G93, strana 3-70)
® posuv v mm/min nebo Inch/min  (viz G94, strana 3-71)
® posuv v mm/ot. (viz G95, strana 3-74)
Plati:

e U funkci G94 a G95 ucinkuje F modalné.

POZOR

Po spusténi, zakladnim nastaveni nebo resetu se pripadné zméni
posledni aktualni F-hodnota!

Po vySe uvedenych udalostech pusobi F-hodnota definovana v
parametrech stroje 7060 00020 nebo 7060 00010 (standardni
hodnota: F0).

Zde je také ulozeno, zda ma byt potom aktivni G93, G94 nebo G95
(standardni hodnota: G94).

Proto se presvédcte, ze je pred obrabénim vzdy naprogramovan
potiebny posuv!

Programovani

Syntaxe:
F<Hodnota>

kde

<Hodnota> Je interpretovana v zavislosti na aktivni G-funkci jako
doba interpolace, posuv nebo doba prodlevy.

Zvlastnosti a omezeni:

o Naprogramovany posuv drahy se da potladit pomoci funkce
zkuSebniho posuvu. Ta je fizena signalem rozhrani kanalu qCh_Test-
Feed (zkusebni posuv).
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Vorschub/Drehzahl FA Omega
3.4.2 Rychlost asynchronnich os FA
Nasledek

V&echny pojezdové pohyby asynchronnich os naprogramované ve vété
FA neprobihaji v rychlém chodu, ale s naprogramovanou rychlosti.

POZOR

@ Moznost poskozeni stroje v disledku chybného naprogramovani!
Zadana rychlost plisobi pouze v aktualni FA-vété!
Jestlize naprogramujete v dalSi vété asynchronni osy bez nového
FA-slova, pojizdéji osy opét v rychlém chodu!

Programovani
Syntaxe:
FA<Hodnota>
kde
<Hodnota> Pozadovana rychlost.
Priklad:
N10 G1 G94 X200 Z300 F200 Posuv synchronnich os:
200 mm/min
N11 UA400 VA140 FA250 Asynchronni osy UA a VA pojizdéji s
250mm/min.
N12 UAO WA10 Asynchronni osy UA a WA pojizdéji
opét v rychlém chodu.
3.4.3 Omega-adresa (posuv) Omega
Nasledek
Pokud se maji ve vété pohybovat vyhradné osy, které jsou pfi vytvareni
posuvu skryté (viz "FeedAd”, strana 4-41), da se jejich posuv nastavit
pomoci adresy "Omega”.
Programovani
Syntaxe:
Omega<Hodnota>
kde

<Hodnota> Pozadovany posuv.
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Vorschub/Drehzahl S, SSPG
344 Programovani poc¢tu otacek vietena S, SSPG
Nasledek

Urcuje pfi aktivni funkci G97 pozadovany pocet otacek
® jednotlivého vietena (S...), resp.
® kompletni skupiny vieten (SSPG...).

= Vreteno dosahuje naprogramovaného poétu otacek, pouze kdyz je
vydan pfikaz otaéeni vietena (napf. pravotocivy chod: M3,
levotocivy chod: M4).

Programovani
Syntaxe:
S<¢islo>=<hodnota> Programovani poctu otacek pro jednotlivé
vieteno.
SSPG<Skupina>=<Hod-  Programovani poctu otacek pro kompletni
nota> skupinu vieten.
S<Hodnota> Zkraceny zapis pro naprogramovani poctu

otacek 1. vietena.

Funguje vyhradné pro 1. vieteno, pokud
neni pomoci MP 1040 00002 pfifrazeno
zadné skupiné vieten.

Jinak se timto zplisobem programuje kom-
pletni skupina vieten, ve které je 1. vieteno
obsazeno.

kde

<Cislo> Cislo (index) vietena.
Rozsah zadani:
1 az pocet definovanych vieten (definovano pomoci
MP 1040 00001). Integer.

<Skupina>  Cislo skupiny vieten.
Rozsah zadani: 1...4

<Hodnota> Pozadovany pocet otacek vietena (standardni jednotka:
ot./min).
Zadana hodnota: = 0.

Zvlastnosti a omezeni:

e P¥i aktivni funkci G96 je S-slovo interpretovano jako fezna rychlost.
Syntaxe viz strana 3-75.

® V souvislosti s funkci "Sefizeni vietena” je S-slovo interpretovano
jako uhel polohovani. Syntaxe viz strana 3-91.

® Ve stejné vété smibyt naprogramovany pocty otacek nékolika vieten,
resp. skupin vieten.

® Vysledny pocet otacek je zavisly na hodnoté Override vietena.
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S, SSPG

® Vysledny pocet otacek je podle potfeby omezen
e funkcemi SMin, resp. SMax (viz strana 4-45)
® meznimi hodnotami pfevodovych stupit (MP 1040 00011,

1040 00012)

e Maximalni povoleny pocet otaCek svazku spojeni vieten
(synchronné bézici vietena) zavisi na dobé NC-cyklu. Pfitom plati:
Smax [U/min] = 14400 / (MP 9030 00001 [ms] )

® Nastaveny pocet otacek plati tak dlouho, dokud neni pfepsan nové
zadanou hodnotou poctu otacek pro stejna vietena.

Po spusténi fizeni plati S=0.

Priklad:

N10 G97 Aktivovat programovani poctu otacek.

N20 SSPG1=1000 Pocet otacek vSech vieten 1. skupiny

: vieten na 1000 ot./min.

N50 S1=2000 S2=60 Pocet otacek 1. vietena na 2000 ot./min.

: Pocet otacek 2. vietena na 60 ot./min.

N80 S3=2000 Pocet otacek 3. vietena na 2000 ot./min.

NO9O S1500 Pocet otacek 1. vietena na 1500 ot./min.

Je-li 1. vieteno pfifazeno skupiné vreten,
plati zadani poctu otacek pro celou skupinu
vieten.
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Oprava nastroje D

3.5 Oprava nastroje
3.5.1 D-korektura D

Nasledek
D-korektura vyvolava hodnoty oprav nastroje, které jsou uloZeny v In-
draMotion MTX v tabulkach XML D-korektur. Tabulka oprav pfitom maze
obsahovat maximalné 99 datovych zaznamd.
Kazdy datovy zaznam obsahuje nasledujici hodnoty oprav:
e 3 délky nastroje L1, L2, L3,
® polomér bfitu RAD,
® poloha bfitu ORI.

D-korektura je stejné vhodna pro vrtaci, frézovaci a soustruznické
nastroje i pro nastroje s uhlovou hlavou. Diky celkem 3 hodnotam posu-
nuti L1, L2 a L3 je mozné realizovat jak prostorové konstantni posunuti
nastroje, tak i paralelni opravy délky maximalné pro 3 rlizné nastroje.
Tabulka D-korektur se aktivuje funkci "DcTSel” (DCS) a pak se pomoci
NC-pfikazu "D” vybira z max. 99 datovych zaznamu korekéni véta.
Hodnoty oprav jsou uc¢inné pfi aktivni opravé nastroje G47 (délka
nastroje a poloha bfitu), resp. pfi aktivni opravé drahy frézy G41/G42
nebo G141/G142 (polomér nastroje). Pfitom se aditivné skladaji s
aktivné vybranymi korek&énimi hodnotami externi opravy nastroje ED.

Plati:

® Zvolena sada nastroji je modalné ucinna. Nové naprogramovani
maze dosud zvolenou sadu nastroju.

® D-korektura muze byt naprogramovana ve vété spolu s jinymi
pFipravnymi funkcemi, pojezdovymi pohyby a pomocnymi funkcemi.

® Oprava nastroje se vypocéitava, teprve kdyZz je aktivovana od-
povidajici NC-funkce: G47, G41, G42, G141, G142.

Programovani
Syntaxe:
D<C. sady néastroji> Zvolit sadu oprav nastroje z aktivni
tabulky D-korektur
DO Zrusit volbu sady oprav nastroje,
aniz by byla zvolena nova.
kde

<C. sady nastroje>  Cislo korekéniho datového zaznamu.
Rozsah zadani: 1... 99.

Priklad:
N10 D7 Zvolit korekéni hodnoty pro sadu nastroju 7.



R911305815 /01 | IndraMotion MTX Electric Drives | Bosch Rexroth AG  3-101
and Controls

Oprava nastroje ED

3.5.2 ED-korektura ED

Nasledek
Externi oprava nastroje (ED-korektura) vyvolava korekéni hodnoty
maximalné pro 16 nastrojovych bfitd. Hodnoty oprav mohou byt
popsany pomoci programového modulu MT_TCorr v SPS nebo pomoci
obrabéciho programu s pfikazem CPL "DCT".
Kazdy ze 16 datovych zaznam( obsahuje nasledujici hodnoty oprav:
® 3 délky nastroje L1, L2, L3,
® polomér bfitu RAD,
® poloha bfitu ORI.

ED-korektura je stejné vhodna pro vrtaci, frézovaci a soustruznické
nastroje i pro nastroje s uhlovou hlavou. Diky celkem 3 hodnotam posu-
nuti L1, L2 a L3 je mozné realizovat jak prostorové konstantni posunuti
nastroje, tak i paralelni opravy délky maximalné pro 3 r(izné nastroje.

Pomoci NC-pfikazu "ED” se vybira z max. 16 datovych zaznamu sada
oprav.

Hodnoty oprav jsou ucinné pfi aktivni opravé nastroje G47 (délka
nastroje a poloha bfitu), resp. pfi aktivni opravé drahy frézy G41/G42
nebo G141/G142 (polomér nastroje). Pfitom se aditivné skladaji s
aktivné vybranymi korek&nimi hodnotami D-korektury.

Plati:

® Zvoleny nastrojovy bfit je modalné uc€inny. Nové naprogramovani
maze dosud zvoleny nastrojovy bfit.

® ED-korektura mlze byt naprogramovana ve vété spolu s jinymi
pFipravnymi funkcemi, pojezdovymi pohyby a pomocnymi funkcemi.

e QOprava nastroje se vypocitava, teprve kdyz je aktivovana od-
povidajici NC-funkce: G47, G41, G42, G141, G142.

® Zvoleny nastrojovy bfit maze byt vydan na SPS-rozhrani pfisluSného
kanalu: iCh_ActFunc1..24

Programovani
Syntaxe:
ED<C. nastrojového bfitu> Zvolit sadu oprav
EDO ZruSit volbu sady oprav , aniz by
byla zvolena nova.
kde

<C. nastrojového britu> Cislo nastrojového bfitu.
Rozsah zadani: 1... 16.

Priklad:
N10 ED7 Zvolit korekéni hodnoty pro bfit 7.
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Notizen:
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4 NC-funkce s jazykovou syntaxi

4.1 Prehled

Pouzivané zplisoby zapisu

Rizeni je vybaveno rdznymi NC-funkcemi. Pfitom jsou zde kromé
pfikazu, které jsou stanoveny v DIN 66025, obsazena také podstatna
rozSifeni v oblasti G-kodl a doplhujicich jazykovych syntaktickych
prvka, které jsou popsany v této kapitole.

® NC-funkce s jazykovou syntaxi:

U NC-funkci s jazykovou syntaxi je zpravidla mozné odvodit vyznam
funkce jiz z nazvu (napf. "Scale”: MéFitko). VétsSinou existuji nasle-
dujici rovnocenné varianty:
® Dlouhy tvar s libovolnym zapisem velkych a malych pismen.
V této pfirucce je pro lepsi pfehlednost vzdy prvni pismeno spo-
jenych dil€ich slov velké. Pfiklad: "KvProg”
® Zkratka, skladajici se ze 3 velkych pismen (ve vyjimecnych
pfipadech také ze 4 velkych pismen).
Pfiklad: Zkratka z KvProg: KVP
PfisluSna zkratka se objevuje také v zobrazeni procesovych dat
aktivnich modalnich NC-funkci.

V néasledujicich popisech syntaxe jsou uvedeny obé varianty.
Tabulkovy prehled vS§ech NC-funkci naleznete v pfiloze od strany
A-2.

Kromé toho jsou vSechny NC-funkce uvedeny v rejstiiku od strany
A-52.

Pro syntaxi NC-funkci se v pfiru¢ce pouzivaji nasledujici zplsoby
zapisu:

Typ pisma ”Courier tuéné” nebo "Courier”:

Znakové fetézce v tomto typu pisma musi byt naprogramovany, jak jsou
vytistény.

Pfiklad: GO (POL)

Uhlové zavorky < >

oznaduji symbol pro programovany vyraz, resp. parametr. Symbol je
vytistén kurzivou.

Pfiklad: <osa1>

Slozené zavorky { }

oznacuji volitelny vyraz, resp. parametr.
Takové syntaktické prvky mohou, ale nemusi byt naprogramovany.
Priklad: ¢o{({POL, {<Par1>})}

Znak !!I”

vzajemné oddéluje mozné, ale ne soucasné pouzitelné parametry (al-
ternativni parametry).

Pfiklad: co{({POL,{NIPS|IPS1|IPS2|IPS3})}
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4.2 Monitorovani oblasti Area, ARA

Nasledek
Definuje, aktivuje nebo deaktivuje az 10 obdélnikovych dvojrozmérnych
mrtvych nebo pracovnich oblasti s osové paralelnimi mezemi.

e Mrtva oblast

nic).
® Pracovni oblasti:
Pojezdovy pohyb je nesmi opustit (véetné jejich hranic).

(= Standardni data vSech oblasti jsou definovana pomoci skupiny
parametri stroje MP 8002.

Programovani: Aktivovat jednu jednotlivou nebo vdechny monitorované
oblasti najednou.
Syntaxe:
Area (<BNr>, <Sta>)

Zkratka: ARA(...)

kde

<BNr> Cislo oblasti.
Integer. Rozsah zadani: -1, 1...10.
-1: Deaktivovat/aktivovat vSechny oblasti.

<Sta> PozZadovany stav monitorovani.
0: Deaktivovat monitorovani.
1: Aktivovat monitorovani.

Programovani: Definovat, aktivovat, deaktivovat jednu jednotlivou oblast monitorovani.

Syntaxe:
Area (<BNr> ,<Sta>{, <Mod> ,{<P1>},{<P2>},{<D1>},{<D2>}})

Zkratka: ARA(...)

kde
<BNr> Cislo oblasti.
Integer. Rozsah zadani: 1...10.
<Sta> PozZadovany stav monitorovani.
0: Deaktivovat monitorovani oblasti <BNr>.
1: Aktivovat monitorovani oblasti <BNr>.
<Mod> 0: Oblast <BNr> se nepouziva.
1: Oblast <BNr> je mrtva oblast.
2: Oblast <BNr> je pracovni oblast.
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<P1> Poloha v soustavé soufadnic stroje.

Urcuje hodnotu polohy stfedu oblasti vzhledem k prvni
systémové ose zucastnéné na oblasti (definovano po-
moci MP 8002 00001).

Viz nasleduijici pfiklad.

Programovaci jednotka jako pro soufadnice os.

<p2> Poloha v soustavé soufadnic stroje.

Uréuje hodnotu polohy stfedu oblasti vzhledem k
druhé systémové ose zucCastnéné na oblasti (defi-
novano pomoci MP 8002 00002). Viz nasledujici
pfiklad.

Programovaci jednotka jako pro soufadnice os.

<D1> Ur&uje délku oblasti vzhledem k prvni systémové ose

zuCastnéné na oblasti (definovano pomoci MP
8002 00001). Viz nasledujici pfiklad.
Programovaci jednotka jako pro soufadnice os.

<D2> Urc€uje délku oblasti vzhledem k druhé systémové ose

zuCastnéné na oblasti (definovano pomoci MP
8002 00002). Viz nasledujici pfiklad.
Programovaci jednotka jako pro soufadnice os.

Nenaprogramované hodnoty zlstavaji zachovany, pokud jiz byly v
prabéhu programu zadany.

Pokud jesté nebyly v prtiibéhu programu zadany, pouziva fizeni od-
povidajici hodnoty ze skupiny parametra stroje 8002.

Zvlastnosti a omezeni:

V8echny systémové osy, které jsou zu€astnény na jednotlivych obla-
stech, musi byt definovany v MP 8002 00001 a MP 8002 00002.

Aby bylo mozné ovliviiovat oblasti pomoci funkce "Area”, je zapotfebi
odpovidajici nastaveni MP 8002 00032.

Funkce podmifuje referencované osy.
Pfi aktivaci oblasti musi pFislusné osy lezet v aktualnim kanalu.

Ovliviiovani oblasti pomoci funkce "Area” plsobi pouze v kanalu, ve
kterém je funkce "Area” naprogramovana.

Jsou-li osy oblasti pfedany jinému kanalu, ma oblast v cilovém kanalu
standardni hodnoty pfednastavené ve skupiné parametrl stroje
8002 a je neaktivni.

Hodnoty naprogramované pfipadné funkci "Area” ve zdrojovém
kanalu se nepfredavaji.

rovany.

V krokovacim provozu: z os, které definuji mrtvou oblast, smi byt kro-
kovana vzdy pouze jedna osa.

Poruseni oblasti v krokovacim provozu generuje varovani. Pfislusna
osa zUstane stat a muze byt krokovana pouze v opacném sméru.
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Deaktivovat oblast 4 a nastavit stfed
oblasti na zadané souradnice stroje
(100,200).

Délky oblasti zistanou beze zmény.

Druha systémova <D1>:
osa zlcastnena Y Délka oblasti ve
na oblasti sméru prvni
8002 00002). zlgastnéné v
oblasti.
Oblast 4
<D2>:
Stred (100,200) Délka %b'a;‘?i ve
) I sméru druhé
Po;)Ph?e. du 200 _T systémoveé osy
oblasti ve sméru | zafasttnene v
druhé | obiast
systémové osy |
zUc€astnéné v |
oblasti. |
I
Ay |
I
" \\ i » X
100 Prvni systémova
<P1>: osa zucastnéna v
Poloha stfedu oblasti oblasti
ve sméru prvni (definovana v MP
systémoveé osy 8002 00001).
zucastnené v oblasti.
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4.3 Asynchronni podprogramy: odhlaseni ASPCLR

Nasledek
Odhlasuje asynchronni podprogram v aktualnim kanalu.
Odhlasené podprogramy nemohou byt aktivovany ani deaktivovany.

1= Chcete-liznovu pfihlasit odhlasené asynchronni podprogramy, viz
funkce ASPSET na strané 4-8.

= Podrobné informace o pouzivani a parametrizaci asynchronnich
podprogramiti naleznete ve funkéni pfirucce.

Programovani
Syntaxe:

ASPCLR (<C. UP>)

kde

<C. UP> Cislo podprogramu.
Rozsah zadani: 1...8. Integer.

Zvlastnosti a omezeni:
® Pfislusny podprogram musi byt pfihlasen v cilovém kanalu (viz ASP-
SET na strané 4-8).

® Pro docasnou deaktivaci podprogramu viz funkce ASPDIS na strané
4-6.
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4.4 Asynchronni podprogramy: vypnuti ASPDIS
Nasledek

Deaktivuje asynchronni podprogram v aktualnim kanalu.

Deaktivovany podprogram neni vyvolan, kdyZ nastane pfedepsana
udalost.

(= Podrobné informace o pouzivani a parametrizaci asynchronnich
podprogramt naleznete ve funkéni pfirucce.

Programovani
Syntaxe:
ASPDIS (<C. UP>)
kde
<&#x10C;. UP> Cislo podprogramu.
Rozsah zadani: 1...8. Integer.
Zvlastnosti a omezeni:
® Pfislusny podprogram musi byt pfihlasen v cilovém kanalu (viz ASP-
SET na strané 4-8).
® Pro aktivaci deaktivovaného podprogramu viz funkce ASPENA na
strané 4-6.
4.5 Asynchronni podprogramy: zapnuti ASPENA
Nasledek
Aktivuje asynchronni podprogram v aktualnim kanalu.
Pouze aktivované podprogramy mohou byt vyvolany, kdyZ nastane
pfedepsana udalost.
= Podrobné informace o pouzivani a parametrizaci asynchronnich
podprogrami naleznete ve funkéni prirucce.
Programovani

Syntaxe:
ASPENA (<C. UP>)

kde

<C. UP> Cislo podprogramu.
Rozsah zadani: 1...8. Integer.

Zvlastnosti a omezeni:

® P¥islusny podprogram musi byt pfihlaSen v cilovém kanalu (viz ASP-
SET na strané 4-8).

® Pro deaktivaci podprogramu viz funkce ASPDIS na strané 4-6.



R911305815 /01 | IndraMotion MTX Electric Drives | Bosch Rexroth AG 4-7
and Controls

NC-Funktionen ASPRTP

4.6 Asynchronni podprogramy:

definovani bodu opétovného najeti ASPRTP
Nasledek
Definuje, zda ma byt fizeni po skon&eni asynchronniho podprogramu
polohovano na
® pocateéni bod
® koncovy bod nebo
® bod preruseni
pfipadné pierusené pojezdové véty.
Pokud v okamzZiku pferuSeni nebyla aktivni Zadna pojezdova véta, polo-
huje se fizeni vZdy na posledni aktivni soufadnice.
(= Podrobné informace o pouzivani a parametrizaci asynchronnich
podprogramt naleznete ve funkéni pfirucce.
Programovani

Syntaxe:
ASPRTP (<C. UP>, <bod>)

kde
<C. UP> Cislo podprogramu.
Rozsah zadani: -1; 1...8. Integer.
-1:  Definovat pozadovany bod opétovného najeti pro
vSechny asynchronni podprogramy aktualniho
kanalu.

<Bod> PoZadovany bod opétovného najeti:
1: Poc&atecni bod
2: Koncovy bod
3: Bod preruseni

Zvlastnosti a omezeni:

o Nastaveny pozadovany bod opétovného najeti se maze zakladnim
nastavenim nebo funkci M30.

® Mezitim provedené zmény oprav v asynchronnim podprogramu jsou
pfi internim vypoc&tu poZadovaného bodu opétovného najeti automa-
ticky brany v uvahu.

® Pomocifunkce REPOSTP (viz strana 4-35) je mozné definovany bod
opétovného najeti v asynchronnim podprogramu do¢asné skryt.
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4.7 Asynchronni podprogramy: pfihlaseni ASPSET

Nasledek

PfihlaSuje asynchronni podprogram v pravé aktualnim kanalu a zapina
ho (zapnuti viz téZ funkce ASPENA na strané 4-6).

Je mozné vyuzivat pouze pfihlaSené a zapnuté podprogramy.

1= Chcete-liznovu odhlasit pfihlasené asynchronni podprogramy, viz
funkce ASPCLR na strané 4-5.

= Podrobné informace o pouzivani a parametrizaci asynchronnich
podprogramii naleznete ve funkéni pfirucce.

Programovani
Syntaxe:

ASPSET (<C. UP>,<Néazev UP>{,<Pfiznaky>})

kde

<C. UP> Cislo podprogramu.
Rozsah zadani: 1...8. Integer.

<Néazev UP> Nazev podprogramu; se zadanim cesty nebo bez. Jest-
lize chybi cesta, hleda se soubor podle MP 3080 00001
(vyhledavaci cesta pro podprogramy).

<PFiznaky> SpinaCe, s nimiz je mozné ovliviiovat chovani po vy-
volani:
00  Ani spojeni ani automatické spusténi.
10  Spojeni, ale bez automatického spusténi.
01  Zadné spojeni, ale automatické spusténi.
11 Spojeni a automatické spusténi.

Priklad:

N30 ASPSET(1,ASUP1,10) PfihldSeni programu ASUP1 jako prvniho

: asynchronniho podprogramu v aktivnhim
kanalu. Po vyvolani (napf. signalem roz-
hrani) bude v pfipadé potfeby automaticky
spojen a explicitné spustén s pouzitim NC-
Start.
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4.8 Asynchronni podprogramy: spusténi programem ASPSTA

Nasledek

Programovani

Vyvolava asynchronni podprogram s programovym fizenim v libo-
volném kanalu.

Podrobné informace o pouzivani a parametrizaci asynchronnich
podprogrami naleznete ve funkéni pfirucce.

Syntaxe:
ASPSTA (<C. UP>{,<¢. kanalu>})

kde

<C. UP> Cislo podprogramu.
Rozsah zadani: 1...8. Integer.

<C. kanalu> Cilovy kanal, ve kterém ma byt vyvolan <¢é. UP>.
Pokud neni naprogramovan, je <¢. UP> vyvolan v ak-
tualnim kanalu.

Zvlastnosti a omezeni:

® Asynchronni podprogramy se nesmi vnorovat.

e \/yvolany podprogram musi byt pfihladen v cilovém kanalu (viz ASP-
SET na strané 4-8).

e \/yvolany podprogram nesmi byt v cilovém kanalu vypnuty (viz ASP-
DIS na strané 4-6, resp. ASPENA na strané 4-6).
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4.9 Zadani logického nazvu osy AssLogName, ALN

Nasledek
Pfifazuje synchronni ose ve volajicim kanalu novy logicky nazev. Stary
logicky nazev osy pak jiz nebude platny.

= Podrobné informace o funkci ”Predavani os” naleznete v pfiru¢ce
”Funkéni popis”.

Programovani
Syntaxe:

AssLogName (<PAN> | <PAI> | <LAN>, <LANneu>
{,<PAN> | <PAI> | <LAN>, <LANneu>}...)

Zkratka: ALN (. . )

kde

<PAN> Fyzicky nazev osy.
UrCuje osu, ktera ma byt v aktualnim kanalu
pfejmenovana.

<PAI> Fyzicky index osy.
Uc&inky jako <PAN>.

<LAN> Logicky nazev osy.

Uginky jako <PAN>.

<LANneu>  Novy logicky nazev osy.
Osa zadana pomoci <PAN>, <PAI> nebo <LAN> obdrzi
v aktualnim kanalu logicky nazev <LANneu>.
<LANneu> musi byt definovano v MP 7010 00010 (lo-
gické oznaceni os) nebo MP 7010 00020 (voliteIné ozna-
ceni 0s).

Zvlastnosti a omezeni:

® Pfejmenovavana osa musi byt zastavena. Pokud tomu tak neni, ge-
neruje fizeni chybové hlaseni a prerusi program.

® Osoveé polohy ve stejné vété musi byt vzdy naprogramovany za vyra-
zem AssLogName(...).

Priklad:

N030 ALN(YP,X,3,Y,B,Z) Fyzicka osa YP dostava logicky nazev X, 3.

: fyzicka osa dostava logicky nazev Y a lo-
gicka osa B dostava logicky nazev Z.
Nasledné naprogramovani B vede k béhoveé
chybé.
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4.10 Kalibrace osovych kinematik: optimalizace parametru ATCAL

Nasledek

Slouzi v souvislosti s funkci “Kalibrace osovych kinematik” k optimalizaci
délkovych a uhlovych parametrd vztahujicich se k osovym kinematikam.

Tato data jsou pro kazdy typ transformace os odliSna a pro kazdou trans-
formaci os jsou obsazenav MP 1030 00140. Musi byt zpravidla pfed op-
timalizaci nactena funkci ATGET (viz strana 4-14) a po optimalizaci
znovu ulozena pomoci funkce ATPUT (viz strana 4-15) do NC.

(= Podrobné informace o kalibraci osovych kinematik naleznete ve
funkEni prirucce.

Programovani
Syntaxe:

ATCAL (<Soubor> , <OptData> , <Maska>{, <Info>H{, <Anzlt>})

kde

<Soubor> Nazev kalibracniho souboru; se zadanim cesty nebo bez.
Jestlize chybi cesta, hleda se soubor podle MP 3080 00001
(vyhledavaci cesta pro podprogramy).
<Soubor> obsahuje data, ktera jsou zapotfebi pro optimali-
zaci. Prislusné informace naleznete ve funkéni pfirucce.

<OptData> Permanentni, globalni nebo lokalni pole CPL.
Typ: Double. Rozmér: min. 16.

Pole obsahuje po vypoétu sadu parametrii s optimalizo-
vanymi délkovymi a uhlovymi parametry.

Poradi jednotlivych proménnych (index 1 az 16) pfitom od-
povida indexu prvki MP 1030 00140. Hodnoty maji stejnou
jednotku jako jednotlivé parametry v MP 1030 00140.

<Maska> Proménna CPL. Typ: Integer.

Bitova maska, pomoci které se urluji optimalizované jed-
notlivé parametry. Pfiklad:

«— Pole <OptData> pred optimalizaci —
Index: 11 2|3| 4| 5|6|7|8]| =|15]|16
Bitova maska: 1 = optimalizovat jednotlivé parametry
1110 1|0|O0O|O| =|O0]|O
Hodnota: 1 2 4 8 16 32 64128
pozad.
hodnota v 1+ 2+ 4 +16 =23
<masce>:
=~ Pole <OptData> po optimalizaci ->
Index: 1(2|3| 45| 6|7|8]| =|15]|16
: optimalizovany jednotlivy parametr
<Info> Permanentni, globalni nebo lokalni pole CPL.

Typ: Double. Rozmér: min. 4.
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Obsahuje po optimalizaci nasledujici data:

<Info>[1] Hodnota funkce jakosti (kvadraticka odchylka)
pfed optimalizaci. Jednotka: mm.

<Info>[2] Hodnota funkce jakosti (kvadraticka odchylka)
po optimalizaci. Jednotka: mm.

<Info>[3] Max. odchylka pfed optimalizaci (v mm).

<Info>[4] Max. odchylka po optimalizaci (v mm).

<Anzlt>  Maximalni pocet iteracnich krokd pro optimalizaci.
Pokud neni zadano nebo je zadano ”-1”, skonéi iterace
teprve tehdy, az odchylka mezi dvéma po sobé nasle-
dujicimi vypocitanymi sadami parametrl klesne pod
dostate¢né malou interni prahovou hodnotu NC (pfestane
existovat nezanedbatelna odchylka).
Je-lizadano ”1”, jedna se o pfipad linearniho vyrovnavaciho
podtu.
Priklad:
01 DIM PAR!(16) Dimenzovat lokalni pole CPL s 16
poli typu Double (pro optimalizované
délkové a uhlové parametry).
02 DIM GA!(4) Dimenzovat lokalni pole CPL s 4 poli
typu Double (pro jakost a odchylku).
03 MASK%=2+4+32 Optimalizace jednotlivych parametrt
s indexy pole 2, 3 a 6.
N4 ATCAL(CL.TXT, [PAR!], Spustit optimalizaci.

[MASK%],[GA!],-1)
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NC-Funktionen ATFWD

4.11 Kalibrace osovych kinematik: prepocitani parametru ATFWD

Nasledek

Slouzi v souvislosti s funkci "Kalibrace osovych kinematik” k
pfepocitavani realnych poloh os na soufadnice soustavy soufadnic, vyt-
vofené transformaci os. Tato procedura se nazyva také "transformace
dopfedu”.

= Podrobné informace o kalibraci osovych kinematik naleznete ve
funkéni pfirucce.

Programovani
Syntaxe:

ATFWD (<Koord> , <AxKoord>{, <ParData>})

kde

<Koord> Permanentni, globalni nebo lokalni pole CPL.
Typ: Double. Rozmér: nejméné tak velky jako pocet
kanalovych soufadnic v soustavé soufadnic, vytvofené
transformaci os.
Jednotlivé proménné pole obsahuji po pfepoditani vysledné
kanalové soufadnice v transformované soustaveé soufadnic.

<AxKoord>Permanentni, globalni nebo lokalni pole CPL.
Typ: Double. Rozmér: nejméné tak velky jako pocet os v ak-
tualnim kanalu.

Proménné pole musi obsahovat realné osové polohy vSech
kanalovych os zu€astnénych na transformaci os.

<ParData> Permanentni, globalni nebo lokalni pole CPL.
Typ: Double. Rozmér: min. 16.

Pole musi obsahovat sadu parametrd se vSemi délkovymi a
uhlovymi parametry pro transformaci os.

Poradi jednotlivych proménnych (index 1 az 16) odpovida
indexu prvkd MP 1030 00140. Hodnoty musi mit stejnou
jednotku  jako pfislusné jednotlivé parametry v
MP 1030 00140.

Pokud neni naprogramovano, pouzije se sada parametrQ
pravé aktivni transformace os.

Pokud jsou v fizeni sou€asné aktivni dvé transformace os
(AT1, AT2; viz funkce "Coord” od strany 4-30), pouziji se
data z AT2.

Zvlastnosti a omezeni:

e Jestlize nebylo naprogramovano <ParData> a neni aktivni zadna
transformace os, objevi se béhova chyba.
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412 Kalibrace osovych kinematik: na¢teni parametrii z NC ATGET

Nasledek

Programovani

Slouzi v souvislosti s funkci "Kalibrace osovych kinematik” ke &teni
délkovych a uhlovych parametrd vztahujicich se k osovym kinematikam.

Tato data jsou pro kazdy typ transformace os odliSna a pro kazdou trans-
formaci os jsou obsazena v MP 1030 00140. Musi byt zpravidla na¢tena
pfed optimalizaci (viz funkce ATCAL na strané 4-11) a po optimalizaci
znovu ulozena pomoci funkce ATPUT (viz strana 4-15) do NC.

Podrobné informace o kalibraci osovych kinematik naleznete ve
funkEni prirucce.

Syntaxe:
ATGET (<ParData>{, <AxTrafoNr>})

kde

<ParData> Permanentni, globalni nebo lokalni pole CPL.
Typ: Double. Rozmér: min. 16.

Pole obsahuje po provedeni funkce sadu parametrd se
vSemi délkovymi a Uhlovymi parametry transformace os
definované pomoci <ATrafNr>.
Pofadi jednotlivych proménnych (index 1 az 16) pfitom
odpovida indexu prvki MP 1030 00140. Hodnoty maiji
stejnpou  jednotku jako jednotlivé parametry v
MP 1030 00140.

<AxTrafoNr> Cislo nagitané transformace os.
Pokud neni naprogramovano, nac¢tou se data prave ak-
tivni transformace os.
Pokud jsou v fizeni sou€asné aktivni dvé transformace
os (AT1, AT2; viz funkce "Coord” od strany 4-30), pouZiji
se data z AT2.

Zvlastnosti a omezeni:

® Jestlize nebylo naprogramovano <ATrafNr> a neni aktivni Zadna
transformace os, vyvola to béhovou chybu.
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NC-Funktionen ATPUT

413 Kalibrace osovych kinematik: zapis parametrti do NC ATPUT

Nasledek

Slouzi v souvislosti s funkci "Kalibrace osovych kinematik” k pfepsani
vSech délkovych a uhlovych parametru transformace os vztahujicich se
k osovym kinematikam.

Tato data jsou pro kazdy typ transformace os odli$na a pro kazdou trans-
formaci os jsou obsazenav MP 1030 00140. Musi byt zpravidla pfed op-
timalizaci (viz funkce ATCAL, strana 4-11) nactena (viz funkce ATGET,
strana 4-14) a po optimalizaci znovu pfenesena pomoci funkce ATPUT
do NC.

(= Podrobné informace o kalibraci osovych kinematik naleznete ve
funkéni pfirucce.

Programovani
Syntaxe:

ATPUT (<ParData>{, <AxTrafoNr>})

kde

<ParData> Permanentni, globalni nebo lokalni pole CPL.
Typ: Double. Rozmér: min. 16.

Pole musi obsahovat sadu parametru se vsemi
délkovymi a uhlovymi parametry transformace os defino-
vané pomoci <AxTrafoNr>.

Pofadi jednotlivych proménnych (index 1 az 16) od-
povida indexu prvkd MP 1030 00140. Hodnoty musi mit
stejnou jednotku jako pfislusné jednotlivé parametry v
MP 1030 00140.

<AxTrafoNr> Cislo pozadované transformace os, jejiz sada parametr
ma byt zapsana do MP 1030 00140.

Pokud neni naprogramovano, budou pfepsana data ak-
tivni transformace os.

Pokud jsou v fizeni sou¢asné aktivni dvé transformace
os (AT1, AT2; viz funkce "Coord” od strany 4-30), budou
pfitom zménéna data AT2.

Zvlastnosti a omezeni:

® Jestlize nebylo naprogramovano <ATrafNr> a neni aktivni Zadna
transformace os, vyvola to béhovou chybu.

® Pro provadéni funkce ATPUT je zapotfebi uzivatelska uroven NC,
ktera dovoluje prepisovat parametry stroje.

® Zapsana sada parametru je aktivni teprve
® po zakladnim nastaveni systému a
® novém naprogramovani COORD (<ATrafNr>).
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NC-Funktionen AUXFUNC

4.14 Provedeni aktivhich pomocnych funkci vSech skupin AUXFUNC

Nasledek

Provadi pravé aktivni pomocné funkce, kanalové specifické a
presahujici kanaly, vSech existujicich skupin pomocnych funkci.
Funkce je dllezita ve spojeni s prochazenim vét (napf. po preruseni
obrabéni) pro obnoveni stavli vSech pomocnych funkci na urcité pozici
diliho programu.
Pokud je napf. dil¢i program béhem obrabéni pferusen, je pomoci pro-
chazeni vét mimo jiné mozné opét obnovit obrabéni od véty, ktera byla
zpracovavana v okamziku pferuseni.
Pfitom se sice dil¢i program spusti od zagatku s prochazenim vét, ale
obrabéni na stroji zacne az od prvni definované programové véty.
ProtoZe Fizeni béhem prochazeni vét neinterpoluje ani nevydava napro-
gramované pomocné funkce, je na konci prochazeni vét nezbytné obno-
vit stavy v§ech pomocnych funkci.

= Podrobné informace o pouzivani a parametrizaci pomocnych
funkci naleznete ve funkéni prirucce.

Programovani

Syntaxe:
AUXFUNC
Priklad:
N100 T102 Vybrat nastroj T102.
N110 M6 Vymeénit nastroj T102.
N150 M3 Zapnout 1. vieteno / skupinu vieten. PravotocCivy

chod.

... VN160 preruseni programu...
- aktivni byly T102 a M3.
- nastroj T102 je vyménény. Poloha nastroje se hezméni.

Program bude nasledné znovu vybran a pobézi s prochazenim vét az po
N150 vcetné bez pojezdovych pohybu. Naprogramované pomocné
funkce jsou pfitom sice aktivovany, ale ne vydavany.

Nez bude zpracovana véta N160, je nyni tfeba pomoci AUXFUNC
provést prave aktivni pomocné funkce, kanaloveé specifické i pfesahujici
kanaly, vSech existujicich skupin pomocnych funkci.

V pfikladu bude mit AUXFUNC tyto ucCinky:

- Aktivace Cisla nastroje T102 (nastroj je jesté vlozeny).

- Zapnuti 1. vietena / skupiny vieten s pravotoCivym chodem.
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4.15 Zmeéna maximalniho zrychleni os AxAcc, AAC
Doc¢asné ulozeni max. zrychleni os AxAccSave, AAS
Nasledek
® AxAcc:

méni do¢asné horni meze maximalniho zrychleni os.
Funkce pfitom pfekryva hodnoty maximalniho zrychleni os z
parametrd stroje naprogramovanymi hodnotami.

® AxAccSave:
uklada do¢asné aktualni maximalni hodnoty zrychleni vdech os v in-
terni pameéti.
Pfi kazdé volbé programu se tato interni pamé inicializuje s hodno-
tami z parametrd stroje.

Programovani
Syntaxe:
AxAccSave Docasné ulozit vSechna aktualni maximalni
zrychleni os.
Zkratka: AAS
AxAcc(<hodnoty>) Zmeénit maximalni zrychleni os.
AxAcc nebo Znovu aktivovat zrychleni os, ktera byla
AxAcc(1) pfedtim uloZzena pomoci "AxAccSave”.
AxAcc() nebo Znovu aktivovat zrychleni os z parametr(
AxAcc(0) stroje.
Zkratka: AAC(..)
kde

<Hodnoty> Nazev osy a hodnota zrychleni.
Udaje pro nékolik os jsou oddé&leny &arkou.
Podle aktivni mérné jednotky (G71/G70) interpretuje fizeni
naprogramovana data jako 1000 Inch/s2” nebo "m/s2”.

Zvlastnosti a omezeni:

® Pokud v systému existuje pod stejnym nazvem fyzicka i logicka osa
aktivniho kanalu, je vZzdy ovliviiovano zrychleni logické osy.
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Vychozi situace: osy X az Z jsou v parametrech stroje obsazeny hodno-

tou 8.0 m/s2.

N40 AAC(X1.0,%Z2.1)

N80 AxAccSave

N90 AxAcc()

N150 AxAcc(Y5)

N200 AxAcc

Max. zrychleni pro osu X: 1.0 m/s?,

Max. zrychleni pro osu Z: 2.1 m/s2.

Max. zrychleni osy Y z(stava beze zmény (8.0
m/s2).

Docasné ulozit vSechny pravé aktivni ma-
ximalni hodnoty zrychleni os.

Znovu aktivovat hodnoty z parametru stroje.
max. zrychleni pro osu X: 8.0 m/s?2

max. zrychleni pro osu Y: 8.0 m/s?2

max. zrychleni pro osu Z: 8.0 m/s?

Max. zrychleni pro osu Y: 5.0 m/s2.

Max. zrychleni pro osy X a Z zlstavaji beze
zZmeny.

Znovu aktivovat hodnoty uloZzené pomoci
"AxAccSave”:

max. zrychleni pro osu X: 1.0 m/s2

max. zrychleni pro osu Y: 8.0 m/s?

max. zrychleni pro osu Z: 2.1 m/s2
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4.16 Spojeni os AxCouple, AXC

Nasledek
Pomoci spojeni os se vytvafi urlity vztah mezi pohybem synchronni
"hlavni osy” (Fidici osa) a jednou nebo vice (max. 7) synchronnimi
"podfizenymi osami” (nasledné osy).
Jestlize pojizdi hlavni osa, pohybuji se vdechny podfizené osy automa-
ticky v zavislosti na svém definovaném vztahu k hlavni ose. Hlavni osa a
vSechny zucastnéné podfizené osy se proto nazyvaji také "svazek os”.

Mozné vztahy mezi hlavni a podfizenou osou:

® Pozadované polohy hlavni osy jsou na zakladé konstantniho off-
seto transformovany na odpovidajici pozadované polohy podfizené
osy (viz vzorec 1).
Podfizena osa proto mlze byt posunuta oproti hlavni ose o libovol-
nou, vzdy konstantni drahu v kladném nebo zaporném sméru po-
jezdu.

® Pozadované polohy hlavni osy jsou na zakladé konstantniho fak-
toru spojeni transformovany na odpovidajici pozadované polohy
podfizené osy (viz vzorec 1).
Podfizena osa se tak mUze pohybovat vzhledem k hlavni ose v
uréitém pomeéru.

® Pozadované hodnoty hlavni osy jsou na zakladé tabulky (spojeni)
transformovany na libovolné odpovidajici pozadované polohy
podfizené osy. Pfitom jsou v tabulce ulozeny pary opérnych bodd,
které pro polohu hlavni osy a pfipadné potfebné posunuti hlavni osy
vzdy udavaji odpovidajici polohu podfizené osy (viz vzorec 2).
Polohy mezi jednotlivymi opérnymi body maze urovat fizeni linearni
interpolaci nebo pomoci kubické spline funkce.

Vzorec 1 (pro linearni spojeni):
Ps=Pm*k+o0

I— Offset (posunuti)

Faktor spojeni

Vzorec 2 (pro libovolné spojeni):
(o]
ps=f(Pm' Pm)*k+°

—
‘ |— Offset (posunuti)

Faktor spojeni
Posunuti hlavni osy
Funkce spojeni (jako tabulka spojeni)

VSechny uvedené vztahy se daji libovolné kombinovat.

Timto zplsobem mohou byt velmi jednodusSe realizovany paralelni osy
(napft. pro paralelné usporadané obrabéci stoly) nebo také elektronické
prfevodovky (1 otacka hlavni osy dava napf. 10 otacek podfizené osy).
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Programovani
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and Controls

Plati:
® v3echny osy svazku os musi lezet ve stejném kanalu.
® je dovoleno nékolik svazku os v jednom kanalu.

Podrobné informace o funkci ”Spojeni os” naleznete v pfiruéce
”Funkéni popis”.

Zde najdete také informace o tabulce spojeni potirebné pfi "libo-
volnych spojenich”.

Syntaxe:
AxCouple(<M><varianta>,<S>({<SO>}{<SF>H {<MO>},<Tab>}){,...})

AxCouple() nebo Vymazat vSechny svazky os v ak-
AxCouple(0) tualnim kanalu.

Zkratka: AXC (. .)

kde
<M> Logicka adresa hlavni osy.

<Varianta> 0 Znovu vytvofit svazek os
1 Zménit svazek os
(pfidat nové osy nebo zménit
oznaceni spojenti)
-1 Vymazat podfizenou osu nebo uplné zrusit svazek

<S> Logicka adresa podfizené osy.
<SO> Offset posunuti podfizené osy.

Pokud neni naprogramovano, plati <SO> = 0.
<SF> Faktor spojeni podfizené osy.

Pokud neni naprogramovano, plati <SF>=1.
<MO> Posunuti hlavni osy.

Pouziva se jen u “libovolného spojeni” (viz vzorec 2
vySe). Pokud neni naprogramovano, plati <MO> = 0.

<Tab> Nazev tabulky spojeni pfislusné podfizené osy. Pouziva
se jen u "libovolného spojeni” (viz vzorec 2 vyse).

Priklady:

N100 AXC(z0,A(4,2),B(2,1)) Vytvofit svazek os.

: Z: hlavni osa,
A/B: podfizené osy.
Obé podfizené osy bézi s ”li-
nearnim” spojenim.

N200 AXC(X0,A(4,2),B(,0.5,,T B)) Vytvofit svazek os.

: X: hlavni osa,
A/B: podfizené osy.
Podfizena osa A bézi s "li-
nearnim”, podfizena osa B s li-
bovolnym” spojenim.
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Podfizené osy A a B budou vy-

N100 AXC(Z-1,A(),B()) mazany ze svazku os Z.

N200 AXC(Z-1) Bude vymazan cely svazek os
: Z

POZOR

Funkce spousti pojezdovy pohyb vSech podfizenych os napro-
gramovanych v této véte!

Ty pfitom vzdy pojizdéji do svého specifického bodu spojeni,
ktery je dan polohou hlavni osy a spojovacim vztahem.

Zvlastnosti a omezeni:

® VSechny osy zuCastnéné ve svazku os musi byt pfinejmensim
b&hem spojeni os synchronni.
Asynchronni nebo Hirthovy osy nejsou dovoleny.

® Programovani pojezdového pohybu pro podfizené osy neni dovo-
leno a vede k chybovému hlaseni.

® Podfizena osa nemUlze byt zaroven hlavni osou v jiném svazku os.

e Konec programu neuvolfuje automaticky existujici spojeni os.

® Je-li hlavni osou modulo osa, musi byt podfizenou osou pfilinearnim
spojovacim vztahu rovnéz modulo osa.

® Aby bylo mozné najizdéni os do referen¢nich bodu, je zapotiebi ote-
vieni spojeni os.

® Povoleny rozsah pojezdu hlavni osy mulze byt pfipojenymi
podfizenymi osami zredukovan (napf. kdyz podfizena osa dosahuje
svych koncovych oblasti rychleji nez hlavni osa, nebo je rozsah po-
jezdu podfizené osy mensi nez rozsah pojezdu hlavni osy).

® Pokud jsou zakryty koncové vypinace pro hlavni, resp. podfizenou
osu, neni pro cely svazek os u€inny zadny koncovy vypinac.

o Maximalni dynamika "nejslabsi” osy urCuje maximalni dynamiku
celého svazku os.

® Zablokovani os u aktivniho svazku os je zakazano.

® Osy spojené ve zkudebnim provozu musi byt pfed vypnutim
zkuSebniho provozu opét odpojeny.
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417 Vypnuti provozu osy C pro vietena AxisToSpindle, ATS

Nasledek
Pfepina vieteno, které se nachazi v provozu osy C (viz strana 4-55), na
vietenovy provoz.

= Podrobné informace o funkci ”Predavani os” naleznete v pfiru¢ce
”Funkéni popis”.

Programovani
Syntaxe:

AxisToSpindle (<PAN> | <PAI>{,<PAN> | <PAI>}...)

Zkratka: ATS (. . )

kde

<PAN> Fyzicky nazev osy.
Urcuje osu, ktera ma byt pfepnuta z provozu osy C zpét
na provoz vietena.

<PAI> Fyzicky index osy.
UcCinky jako <PAN>.

Zvlastnosti a omezeni:

® Zadana osa musi byt zastavena a nesmi patfit do Zzadné skupiny os.
Pokud tomu tak neni, generuje fizeni chybové hlaseni a pferusi pro-
gram.

® QOsové polohy ve stejné vété musi byt vzdy naprogramovany za vyra-
zem AxisToSpindle(...).

Priklad:

NO30 ATS(CH) Fyzicka osa CH (tzn. vieteno, které ma v
: osovém provozu nazev CH) je pfepnuta na
vietenovy provoz.
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418 Umisténi: BcsCorr, BCR
Oprava polohy obrobku

Nasledek
Slouzi jako oprava upnuti.

Umisténi “opravy polohy obrobku” mize libovolné posouvat a orientovat
soustavu soufadnic obrobku v prostoru. Oprava polohy obrobku pisobi

NN N M n_n

v pfislusném kanalu na soufadnice s vyznamy "x”, ’y” a ”z”.

ProtoZe je poloha obrobku po upnuti vyméfena a brana v ivahu opravou
polohy obrobku, zmenSuji se vyrazné naroky na sefizeni.

Protoze pro orientaci existuji 3 stupné volnosti, da se kazda orientace
zobrazit 3 po sobé nasledujicimi zakladnimi oto€enimi. Na nasledujicim
obrazku je znazornéna jednoduchost diky pouhému zakladnimu
otoCeni kolem osy Z.

Y Y o
BA WeS Uhel1
T Posunuti nulového bodu
AY s oto¢enim souradnic
@ - ,l
X
BCS ax_ B

(= Funkéné identické je umisténi ”Sikmé roviny” (viz strana 3-82). Zde
naleznete také znazornéni vSech 3 zakladnich otocéeni.

Dal$i umisténi (napf. Sikma rovina) ucinkuji aditivné. Ve "vypoc€etnim
fetézci” je oprava polohy obrobku jesté pfed Sikmou rovinou:

+ZW2

+ YWQ

+XW2

BCS +Xg

BCS: Zakladni soustava soufadnic obrobku
WCS:Soustava soufadnic obrobku, vytvofena “opravou polohy obrobku
WCS,: Soustava soufadnic obrobku, vytvofena "Sikmou rovinou”

”»
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Programovani

BcsCorr, BCR

Syntaxe:

BesCorr({<Xjy-offset>H {< Yy -off- Zapnuti opravy polohy
set>H {<Zy-offset>H,{<uhel1>} obrobku.

{{<thel2>H{ {<uhel3>}}}}}})

BcsCorr() nebo Vypnuti opravy polohy
BesCorr(0) obrobku.

Zkratka: BCR(..)

kde

<Xy-offset>: Hodnota posunuti ve sméru hlavni soufadnice
<Yw-offset>: Hodnota posunuti ve sméru vedlejsi soufadnice
<Zy-offset>: Hodnota posunuti ve sméru normalové soufadnice

<Uhel1>: Uhel oto&eni kolem soufadnice Z.
Rozsah hodnot: 0 =< <(hel1> < 360 stupnu
<Uhel2>: Uhel oto&eni kolem nové soufadnice Y’.
Rozsah hodnot: 0 =< <(hel2> < 180 stupniu
<Uhel3>: Uhel oto&eni kolem nové soufadnice Z”.

Rozsah hodnot: 0 = <(hel3> < 360 stupnu

Priklad:

N70 G40 Vypnuti opravy drahy frézy.

N80 BCR(50,300,10,1.23) Zapnuti opravy polohy obrobku.

: Nulovy bod nové soustavy soufadnic
obrobku lezi v BCS na X50 Y300 a Z10.
Soufadnicové osy X a Y nové soustavy
soufadnic obrobku jsou vzhledem k BCS
oto€eny o 1,23 stupné proti sméru
hodinovych ruci¢ek kolem nové
soufadnicové osy Z.

N200 BCR() Vypnuti opravy polohy obrobku.

Zvlastnosti a omezeni:

® Aktivace a deaktivace opravy polohy obrobku pferusuje nahled vét a
nesmi byt proto naprogramovana pfi aktivni opravé drahy frézy
(G41/G42, viz strana 3-39).

® Zapnuty stav a chovani pfi zakladnim nastaveni jsou zkonfigurovany
v parametrech stroje 7060 00010 a 7060 00020.
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4.19 Programovani faset ChLength, CHL
ChSection, CHS

Nasledek

Funkce "programovani faset” vklada mezi dvé po sobé nasledujici NC-
véty typu pfimka nebo kruh pfechodovou fazi, jejiz délka muze byt
zadana bui jako absolutni délka fasety nebo jako délka useku fasety.
Faseta je generovana v aktivni pracovni roviné.

Jsou mozné nasledujici fasetové prechody:
® Faseta mezi dvéma stykajicimi se prfimkami

Faseta probiha v pravém uhlu k ose Uhlu mezi sousednimi segmenty
drahy. Délka fasety se automaticky opravuje (zmenSuje), kdyZ neexi-
stuje zadny prisecik se sousednimi naprogramovanymi segmenty

drahy.
Délka Usek fasety
fasety ,

Pfimka
Pfimka

\\ Osa uhlu

® Faseta mezi dvéma stykajicimi se kruhovymi segmenty

Pfi konturovych pfechodech s kruhovymi segmenty se rozmérové
Udaje faset vztahuji k pfislusné koncové, resp. pocCatecni te¢né
segmentl drahy zu€astnénych na konturovém prechodu. Skute¢né
existujici délka fasety je mimo jiné znacné zavisla na polomérech
zUucastnénych kruhu a lisi se tedy vice nebo méné od naprogramo-
vanych rozmér(.

%Usek fasety
Délka fasety |, |

Tecna 2
/

Kruhovy

Kruhovy
y segment 2

segment 1

///

Osa Uhlu

Teéna 1
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NC-Funktionen

Programovani

ChLength, CHL

ChSection, CHS

Syntaxe:

ChLength(<délka fasety>) Zapnuti "programovani faset”.
Zadat pozadovanou <délku fa-
sety> v jednotkach mm (G71), resp.
Inch (G70).

ChLength() nebo Vypnuti "programovani faset”.

ChLength(0)

Zkratka: CHL(..)

ChSection(<usek fasety>) Zapnuti "programovani faset”.
Zadat pozadovany <usek fasety>
v jednotkach mm (G71), resp. Inch
(G70).

ChSection() nebo Vypnuti "programovani faset”.

ChSection(0)

Zkratka: CHS(..)

Zvlastnosti a omezeni:

Funkce "ChLength”, "ChSection”, "TRoundEps” a "Rounding” pusobi
modalné a vzajemné se rusi.

Faseta se vztahuje vzdy pouze k aktivni pracovni roviné (G17, G18,
G19, G20). Jsou-li na pohybu zu€astnény dalsi osy, nemaji Zadny vliv
na fasety.

ProtoZe soufadnice naprogramovanych pojezdovych vét os v pra-
covni roviné jsou ovliviiovany fasetami, ale hodnoty pro osy mimo
pracovni rovinu zlstavaji beze zmény, mize se napf. u pfimek
zménit smér v prostoru.

Funkce plsobi pouze v oblasti “zpracovani” pod "naslednou vétou”,
“jednotlivou vétou” nebo “jednotlivym krokem”.

ProtozZe se "programova véta” chova jako ru€ni zadani, neni zde pro-
gramovani faset u€inné.

Chovani pfi zapnuti/vypnuti stejné jako pfi zakladnim nastaveni se
urCuje pomoci parametry Initstring v parametrech stroje 7060 00010
a 7060 00020.
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4.20 Monitorovani kolizi Collision, CLN

Nasledek
Nabizi moznost, monitorovani kolizi opravy drahy frézy G41/G42

® zapnout nebo vypnout a

® pfizpUsobit ohledné oblasti nahledu a chovani v pfipadé kolize apli-
kaci.

Plati:

® Monitorovani kolizi funguje pouze pfi aktivni opravé drahy frézy
G41/G42, i kdyz ma polomér opravy hodnotu "0”.

e Jestlize aktualni hodnota opravy poloméru nepfipousti obrabéni jed-
notlivych konturovych prvkl, pokousSi se fizeni upravit pfislusny
prubéh drahy tak, aby kontura nebyla porusena.

® Monitorovani kolizi bere v prabéhu kontury v dvahu pouze
soufadnice aktivni pracovni roviny. Jsou-li kolize programové tech-
nicky eliminovany, napf. zménou hloubky pfisuvu nastroje, vede to v
aktualni oblasti nahledu pfesto k aktivaci monitorovani kolizi.

V takovych pfipadech je mozné do€asné vypnout monitorovani kolizi
v pfislusném Useku obrabéni.

= Podrobné informace o funkci ”Monitorovani kolizi” naleznete v
pfiruéce "Funkéni popis”.

(= Doporuéujeme zadat pozadované chovani monitorovani kolizi pfi
zapnuti do MP 7060 00010 / MP 7060 00020.

Programovani

Syntaxe:

Collision(1) Zapnuti monitorovani kolizi.
Zachovat aktualni chovani v pfipadé
kolize.

Pokud chovani dosud jesté nebylo
naprogramovano nebo zadano v
MP 7060 00010/MP 7060 00020,
odpovida chovani podle
Collision(CollErr 0).

Collision() nebo Vypnuti monitorovani kolizi.

Collision(0)

Collision(DEF) Urcit pfednastaveni pro oblast
nahledu monitorovani kolizi na 2
véty.

Collision(CollErr <typ> ) Zapnuti monitorovani kolizi a stano-

veni chovani v pfipadé kolize.
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Collision(DLA <v[Jty>) Ur€eni pfednastaveni pro oblast
nahledu monitorovani kolizi.
Je ucinné pfi dalSim naprogra-
movani G41/G42.

Collision(LA <v{Jty>) Doc¢asna zména oblasti nahledu az

do dal$iho naprogramovani
G41/G42.

Zkratka: CLN(...)

kde
< Typ>

<Véty>

Ur€uje chovani fizeni pfi zjisténi kolize:

0: Neni vydana béhova chyba ani varovani.
Obrabéni neni pferuseno, ale konturové smycky
jsou vynechany.

1: Je vydana béhova chyba.

Obrabéni se prerusi.

2: Je vydano varovani.
Obrabéni se nepferusi.

Urcuje velikost (pocet vét) oblasti nahledu. Hodnota In-
teger.
Doporucena oblast nahledu: 1 az 10 vét.

Zvlastnosti a omezeni:
® Prednastaveni pro oblast nahledu jsou 2 véty.

® Maximalni mozna oblast nahledu je zavisla na parametrech stroje
7060 00110 az 7060 00130.

® Aby pfi zapnuté opraveé drahy frézy bylo mozné najet dozadu na kon-
turu, aniz by se aktivovalo monitorovani kolizi, musi se od bodu
obratu zménit aktivni smér opravy (pfi aktivni funkci G41 se progra-
muje G42, pfi aktivni funkci G42 se programuje G41).
Rizeni pfitom automaticky ukoné&uje oblast nahledu monitorovani ko-
lizi ve vété G41 nebo G42 a bezprostifedné poté znovu spousti

nahled.
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Priklad:

N100 CLN(DLA 5) Pfednastaveni pro oblast nahledu monitorovani

: kolizi od dalSi funkce G41/G42: 5 vét.

N110 G41 D10 Oprava drahy frézy vlevo od obrobku.

N120 X10 Pojezd dopfedu.

N130 X20

N140 X30

N150 G42 Pfepnuti na opravu drahy frézy vpravo od

: obrobku. Nahled monitorovani kolizi je ukoncen
od véty 150 a poté znovu spustén.

N160 X20 Pojezd dozadu.

N170 X10

N180 XO

N190 G40 Vypnuti opravy drahy frézy. Monitorovani kolizi
: je nyni neaktivni, ale ne deaktivované!
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4.21 Volba transformace os Coord, CRD

Nasledek
Aktivuje nebo deaktivuje transformace os, které jsou zkonfigurovany ve
skupiné parametru stroje 1030.

(= Funkce je zapotiebi napf. v souvislosti s programovanim prosto-

rovych soufadnic (viz pfirucka ” Funkéni popis”) nebo podie okol-
nosti pfi kalibraci osovych kinematik (viz strany 4-14, 4-15 a 4-13).

V fizeni smi byt transformace os u¢inna maximalné ve 2 pusobistich:

WCS: Soustava souradnic obrobku

S

(napf. pfi transformacich soufadnic jako otaceni
i roviny nebo oprava polohy obrobku)

BCS: Zakladni soustava souradnic

S
Transformace os v plsobisti 2
(napf. pfi 5-osé transformaci)

7

LCS: Lokalni soustava soufadnic stroje

S

(napf. pfi posunuti nulovych bodu)

7

MCS: Soustava souradnic stroje

Transformace os v pusobisti 1
(napf. pfi tyCovych kinematikach pro
transformaci do kartézské soustavy soufradnic)

ACS: Osova soustava souradnic

(= Prokazdou dostupnou transformaci os je jiz interné stanoveno, ve
kterém pusobisti tato transformace funguje.
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Programovani
Syntaxe:
Coord(<AxTrafoNr>) Zapnuti transformace os
Coord() nebo Vypnuti transformace os v
Coord(0) plsobisti 2
Coord(0{,<plisobisté>}) Vypnuti transformace os ve

vybraném pusobisti
Zkratka: CRD (...)

kde

<AxTrafoNr>  Cislo transformace os.
Rozsah zadani: 1... 20. Integer.

<Pdsobisté> Plsobisté vypinané transformace os.
Zadani: 1 nebo 2

Zvlastnosti a omezeni:

® Je mozné pfimo prepinat mezi rlznymi transformacemi os v
pusobisti 2. Neni zapotfebi pfedchozi deaktivace.

® Transformace os v pUsobisti 1 se smizapnout, pouze kdyz v pUusobisti
2 neni aktivni Zadna transformace os.

(= Pifazeni mezi typem a éislem transformace os je ulozeno v MP
1030 00110.
Informace o dostupnych typech transformaci os naleznete v
priru¢ce "Funkéni popis”.
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4.22 Spline tabulka spojeni os CoupleSplineTab, CST

Nasledek
PFi spojeni os je funkce spojeni ulozena ve formé part opérnych boda v
tabulce spojeni. Pro vypocet poloh podfizené osy mezi opérnymi body
vytvafi pfipravy véty spline tabulku.
Spline tabulka se vytvafri pfi pfekladu syntaxe spojeni a uklada jako sou-
bor v adresafi tabulek spojeni.

Spline tabulky se vytvareji automaticky. Pomoci CoupleSplineTab(...) je

mozné vytvofit spline tabulku také podle definice:

® CST(STAB(<TabName>,1)) vyzaduje explicitné nové vytvoreni
spline tabulky.

® CST(STAB(<TabName>,0)) vyzaduje nové vytvoreni, kdyz neexi-
stuje Zzadna spline tabulka nebo je starsi nez tabulka spojeni.

Pomoci CoupleSplineTab(...) je také mozné vytvofit spline tabulku, aniz
by musel existovat svazek os (napf. pfi ruénim zadavani).

Nazev spline tabulky se vytvafi z nazvu pravé aktivni tabulky spojeni
pfipojenim pfipony ”.s”, napf. z nazvu tabulky spojeni curve.fct se stane

nazev spline tabulky curve.fct.s.

= Tabulkaspojenise hledav aktualni vyhledavacicesté. Vyhledavaci
cesta je nastavena v parametru stroje 3080 00001.
Adresarem tabulek spojeni je standardné /usr/ink. Ten mlze byt
volné definovan pomoci parametru stroje 3080 00004.

Programovani
Syntaxe:
CoupleSplineTab(STAB(<TabName>{,<1|0>})) Vytvofit spline
tabulku

Zkratka: CST (...)

kde

<TabName> Nazev tabulky spojeni, ktera se hleda v aktualni vyh-
ledavaci cesté a vytvafi pro spline tabulku.
<1|0> Podle volby:
0: Spline tabulka se vytvafri, pouze kdyz
neexistuje nebo je starSi nez tabulka spojeni.
(standardni)
1: Spline tabulka se vytvafi nové.

Priklad:

CST(STAB(curve. fct)) Vytvari v pfipadé potfeby spline tabulku
/<adresar spojeni>/curve.fct.s

CST(STAB(curve.fct,1l)) Vytvafi nezavisle na datu nebo existenci
spline tabulku /<adresar spojeni>/curve.fct.s
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4.23 Aktivace tabulek D-korektur DcTSel, DCS

Nasledek
Aktivuje tabulku D-korektur (tabulka geometrickych oprav, tabulka
GEO). Tabulky D-korektur jsou ulozeny jako soubory XML v systému
souboru fizeni.

Programovani
Syntaxe:

DcTSel ({<cesta>}<nazev souboru>)

Zkratka: DCS (. . )

kde

<Cesta> VoliteIné zadani cesty k adresafi, v némz je ulozen <nazev
souboru>.
Bez zadani probiha hledani v cesté "/database”.
Pokud tam <nazev souboru> neexistuje, pouzije fizeni vyh-
ledavaci cestu pro podprogramy a hleda <nazev souboru>
také v jinych adresafich.

<Nazev souboru> Nazev souboru tabulky D-korektur v€éetné pFipony
souboru.
Tabulky se standardnim nazvem (DC<¢islo>.dct) mohou
byt aktivovany pfimo pomoci Cisla, napf.
DcTSel(7) aktivuje tabulku DC7.dct.

= Pokyny pro vytvareni a Upravy tabulek D-korektur naleznete v
navodu k obsluze fizeni!

Priklad:

N030 DCS(geotab.dct) Hleda tabulku D-korektur "geotab.dct”

: nejprve v adresari "/database”, a kdyz tam
neexistuje, ve vyhledavaci cesté pro podpro-
gramy. Prvni nalezena tabulka D-korektur s
nazvem "geotab.dct” je aktivovana.

N130 DCS(/mnt/ge.dct) Hleda a aktivuje tabulku D-korektur "ge.dct”

: v adresafi "/mnt”. Jestlize tam neni nale-
zena, objevi se chybové hlaseni.
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4.24 Prevzeti nastaveni os z MP DefAxis, DAX

Nasledek
Aktivuje kanalové prfesahujici standardni konfiguraci os podle
MP 1003 00002.

= Podrobné informace o funkci ”Predavani os” naleznete v pfiru¢ce
”Funkéni popis”.

Programovani
Syntaxe:

DefAxis

Zkratka: DAX

Zvlastnosti a omezeni:
® \ede k béhové chybé, pokud zu€astnéna osa nebyla uvolnéna.

= Protoze se napredavanios ¢asto podili vice kanal, doporuc¢ujeme
zadat funkci v MP 7060 00020 za klicovym slovem "#SysRes”.
Timto zpisobem je mozné vzdy obnovit standardni konfiguraci os
v souvislosti se “zakladnim nastavenim systému”.
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4.25 Programovani primeéru DiaProg, DIA
Programovani polomeéru RadProg, RAD

Nasledek

Soufadnicové Udaje pro rovinné osy (na soustruzich; vétSinou
soufadnice X) mohou byt alternativné interpretovany jako pramér nebo
polomér. Tak je mozné prevzit pfislusné rozmérové udaje bez
pfepocitavani pfimo do dil€¢iho programu.

Je-li zapnuto "programovani primeéru”, nastavuje se na osovych zobra-
zenich rovinné osy pro polohu obrobku, zbyvajici drahu, koncovou po-
lohu a programovou hodnotu symbol priméru.

Poloha stroje, skute€na hodnota osy a dobéh se vzdy zobrazuji jako
hodnoty poloméru.

POZOR

@ Mozna nespravna interpretace rozmérovych udajua!
"DIA” plsobi pouze na zadané/zkonfigurované souradnice
praméru. Programovani priméru nema zadny vliv na parametry
kruhové interpolace |, J, K.
Dejte pozor, aby byly vzdy naprogramovany pouze vhodné rozm-
érové udaje.

Programovani

Syntaxe:

DIA{({<Coord1>{,...,<Coord8>}})} Zapnuti programovani
priméru az pro 8 linearnich
0s, resp. soufadnic.

Pro vSechny nezadané
soufadnice je programovani
priméru vypnuté.

kde

<Coordi> Max. 8 linearnich os, resp. soufadnic (i = 1...8), jejichz

drahy maji byt vyhodnoceny jako udaje praméru.

DIA Obnovuje posledni stav pfed RAD. Po spusténi

fizeni plati standardni hodnoty parametra stroje.

DIA() Aktivuji se standardni hodnoty. Pokud v parame-

trech stroje nejsou definovany zadné souradnice
primeéru, je osou priméru osa klasifikace X. Jest-
lize rovnéz neexistuje, hlasi fizeni béhovou chybu.

RAD Zapnuti programovani poloméru pro vSechny

souradnice.

Zvlastnosti a omezeni:
® Funkce pUsobi modalné a vzajemné se rusi.
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® Je-lisouradnice priméru zahrnuta do transformace os, vypne NC pro
tuto osu programovani prameéru. Pfi zapnuté transformaci os vSak
mohou byt pfepinany soufadnice na programovani prGmeru.

® Pro provozni rezimy "ru€ni zadavani” a "zpracovani” plati:
U rozmérovych Udaju pro soufadnice stfedu kruhu, délky nastroji a
posunuti nulovych bodud jsou soufadnice rovinné osy vzdy interpre-
tovany jako hodnota poloméru.

® Pro provozni rezimy "provoz s ruénim koleCkem” a "krokovaci pro-
voz” plati:
Je mozné prepinat mezi programovanim primeéru a poloméru po-
moci signalu osového rozhrani "Rozmér kroku praméru” (gAx_Jog-

Dia).

Priklad:

N10 DIA() Zapnout zkonfigurované soufadnice
prdmeéru.

N20 DIA(Y1,W2) Uvedené souradnice Y1 a W1 se stanou
soufadnicemi priiméru, vSechny nenapro-
gramované souradnice soufadnicemi po-
loméru.

N30 RAD Programovani priméru se pro vSechny
soufadnice vypne.

N40 DIA Souradnice Y1 a W1 se stanou

soufadnicemi praméru (posledni stav pred
RAD).
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4.26 Regulace vysky pro digitalizaci DistCtrl, DCR

Nasledek

Udrzuje pfi digitalizaci konstantni vzdalenost mezi snimanym povrchem
améficim zafizenim (napf. laser). Tim je zarueno, ze nebude opusténa
dostupna pracovni oblast méficiho zafizeni.

(= Podrobny popis funkce naleznete v priruéce "Funkéni popis”.

Programovani

Syntaxe:

DistCtrl(1) nebo Spousti regulaci vysky a pfebira aktualni vzdale-

DistCitrl nost mezi méficim zafizenim a povrchem jako
vztaznou hodnotu.
Plati konfiguraéni data definovana pomoci
parametrd stroje 7050 007xx.

DistCtrl() nebo UkoncCuje regulaci vysky, pfebira aktualni hod-

DistCtrl(0) notu opravy a zastavuje pohyb os.
Je-li regulace vysky naprogramovana ve stejné
vété s pojezdovym pohybem, vypina se aZ po
provedeni pohybu.

DistCtrl(<Fkt>) Prekryva néktera funkeéné specificka konfiguracni

data v parametrech stroje.
Zkratka: DCR(...)

kde
<Fkt> DcAxis (<o0sa>, <oprava>)
Prekryva MP 7050 00702.
Zkratka: DCA(...)
<Osa> Nazev nebo Cislo kanalové osy, ktera ma byt
vySkové regulovana.
<Oprava> Smér pohybu, do kterého maji byt zapocitany
hodnoty opravy:
+1 nebo 1: v kladném sméru pohybu
-1: v zaporném sméru pohybu
DcFilter (<€as>)
Prekryva MP 7050 00730.
Zkratka: DCF (...)

<Cas> Parametrizace filtru pro vyhlazeni hodnot sen-
zoru.
0:  Vypnuty filtr
>0: Zapnuty filtr; doba vyhlazeni v ms
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DcBreak

Zkratka:

DcCont

Zkratka:
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DcLimit ({<Geschw>},{<Beschl>})

Prekryva MP 7050 00740, resp. MP 7050 00741.

Zkratka: DCL (...)

<Geschw> Maximalni rychlost zmény hodnoty opravy.

<Beschl>

Prekryva MP 7050 00740.

Zadana hodnota v zavislosti na aktivni mérné
soustavé (G71,G70) v jednotkach mm/min,
resp. Inch/min.

Maximalni strmost (zrychleni) hodnoty opravy.
Prekryva MP 7050 00741.

Zadana hodnota v zavislosti na aktivni mérné
soustavé (G71,G70) v jednotkach m/s?, resp.
1000 Inch/s2.

DcMon ({<kolize>},{<otvor>})
Prekryva MP 7050 00750, resp. MP 7050 00751.
Zkratka: DCM(...)

<Kolize>

<Otvor>

Pasmo tolerance pro detekci kolize.

Prekryva MP 7050 00750.

Zadana hodnota v zavislosti na aktivni mérné
soustavé (G71,G70) v jednotkach mm, resp.
Inch.

0: Vypnuta detekce kolizi.

Pasmo tolerance pro identifikaci otvoru.
Prekryva MP 7050 00751.

Zadana hodnota v zavislosti na aktivni mérné
soustavé (G71,G70) v jednotkach mm, resp.
Inch.

0: Vypnuta identifikace otvora.

Pferusuje regulaci vysky. Aktualni hodnota
opravy zlstava aktivni.

DCB

Obnovuje opét regulaci vysky prerusenou
predtim pomoci DCB. NC co mozna nejrychleji
reguluje odchylku od vztazné hodnoty.

DCC
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4.27 Spojeni koncovych poloh EndPosCouple, EPC

Nasledek

Spojuje dvé aktualné synchronni soufadnice v kanalu podle nasle-
dujiciho vztahu:

® A podfizena soufadnice = faktor spojeni * A hlavni soufadnice.

Pfi vypoctu vysledné podfizené soufadnice se polohové udaje hlavni
soufadnice vzdy automaticky prevadeéji na inkrementalni drahy.

Pro kazdou NC-vétu, ve které je naprogramovan polohovy udaj hlavni
soufadnice, vypocitava fizeni podle vySe uvedeného vztahu
pozadovanou koncovou polohu podfizené soufadnice.

Podfizeni soufadnice se pfitom chova - vzhledem k ostatnim NC-
funkcim -tak, jako by byla jeji draha pojezdu zapsana v dil¢im programu
s pouzitim lokalniho programovani relativnich rozmért (IC). To napf.
znamena, ze aktualni posuv ovliviuje vysledny posuvovy pohyb.

Programovani
Syntaxe:
EndPosCouple(<M-Koord>, Zapnuti spojeni koncovych po-
<S-Koord>,<Faktor>) loh.
EndPosCouple() nebo Vypnuti spojeni koncovych po-
EndPosCouple(0) loh.

Zkratka: EPC(...)

kde

<M-Koord> Nazev hlavni soufadnice.

<S-Koord>  Nazev podfizené soufadnice.

<Faktor> Pomeér podfizené drahy pojezdu k hlavni draze pojezdu.

Zvlastnosti a omezeni:

® Spojovani koncovych poloh neni mozné v souvislosti s nekoneénymi
souradnicemi (soufadnice, jejichz hodnoty jsou pfi pfekro¢eni mezi
rozsahu automaticky transformovany zpét do definovaného rozsahu
hodnot).

e P¥i aktivovaném spojeni koncovych poloh neni dovoleno progra-
movani polarnich souradnic.

® Hlavni a podfizena soufadnice nesmi byt pfi aktivnim spojeni kon-
covych poloh naprogramovany spoleéné ve stejné NC-vété.
Vyhradni naprogramovani podfizené soufadnice v NC-vété je ovSem
dovoleno.

® Hlavni ani podfizena soufadnice nesmi pfi aktivhim spojeni kon-
covych poloh opustit kanal. Zména osy nebo zména aktivni transfor-
mace 0s nejsou dovoleny.

® | kdyz je pro hlavni soufadnici zapnuto programovani priiméru (viz
strana 4-35), pouziva se pro spojeni odpovidajici hodnota poloméru.
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Priklad:
N10 G18 GO z0 Aktivni rovina: z,x. Pomoci rychlého chodu
na z=0.
N20 Gl F1000 z3 X1 Polohovani na P1.
N30 EPC(Z,X,1) Zapnout spojeni koncovych poloh.
: Hlavni soufadnice: Z; podfizena
: souradnice: X
PodFfizena draha pojezdu = hlavni draha
pojezdu.
N40 z4 Polohovani na P2.
N50 X1 Polohovani na P3.
N60 Z5 Polohovani na P4.
N70 X3 Polohovani na P5.
N80 ZO0 Polohovani na P6.
N90 EPC() Vypnuti spojeni koncovych poloh.
+XA
30 - P5
P2
20 P4
10- P1
P3
PCS C T T T T >
10 /20 30 40 50 +Z
-10 |
20 Tpg
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4.28 Vytvareni posuvu: skryti os

Nasledek

Programovani
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FeedAd, FAD

Vyjima vSechny osy, které jsou definovany v MP 1003 00020, spole¢né z

vytvareni posuvu.

Vyjmuté osy se pak pohybuji synchronné.
Nasledkem toho se muze zvétsit realny posuv drahy oproti naprogramo-

vané F-hodnoté.

Syntaxe:

FeedAd(1) nebo
FeedAd

FeedAd(0) nebo
FeedAd()

Zkratka: FAD ( . . )

Zvlastnosti a omezeni:

Vyjmout osy z vytvafeni posuvu

Brat v uvahu osy pfi vytvareni po-
suvu

® Pokud se maji ve vété pohybovat vyhradné osy, které jsou pfi
vytvareni posuvu skryté, da se jejich posuv misto adresy "F” nastavit
pomoci adresy "Omega” (viz strana 3-97).

Priklad: (v MP 1003 00020 je zapsana osa Y)

N100 G94 GO X0 YO
N110 FeedAd()
N120 X100 Y100 F100

N150 FeedAd
N160 X200 Y200 F100

Polohovani na P(0;0) v rychlém chodu.

Polohovani na P(100;100).
Naprogr. posuv drahy: 100 mm/min
Realny posuv drahy: 100 mm/min

Polohovani na P(200;200).
Naprogr. posuv drahy: 100 mm/min
Realny posuv drahy: 141,42 mm/min
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4.29 Servo fizeni FeedForward, FFW

Nasledek

Funkce zkracuje dobéh dany systémem vhodnou opravou hodnot inter-
polatoru zadanych v pohonu. Také je mozné docilit vy§8i vérnosti kontur
nebo "provozu bez vie¢né chyby”.

= Funkce ’servofizeni” je implementovanavyrobcem v pohonu a ak-
tivuje se, resp. deaktivuje pouze na zakladé spravné syntaxe
pfikazu z diléiho programu.
Presny popis funkce ”servo fizeni”’ naleznete v dokumentaci po-
honu.

= Moznost aktivovat servo fizeni musi byt dovolena parametrem
stroje 1003 00009 pro prislusné osy.

Programovani
Syntaxe:
FeedForward(1)nebo Aktivovat servo fizeni pro
FeedForward vSechny osy povolené podle

MP 1003 00009 (pfislusné
pohony se pfepnou na vedlejsi
provozni rezim 1).
FeedForward(<Adr><hodnota>,...) Aktivovat/deaktivovat servo fizeni
pro naprogramovaneé osy (uc¢inek
zavisi na <hodnoté>).
FeedForward() nebo Deaktivovat servo fizeni pro
FeedForward(0) vSechny osy.
(VSechny pfislusné osy se
pfepnou na hlavni provozni

rezim.)

Zkratka: FFW(..)
kde
<Adr>: Fyzicka nebo logicka adresa osy.
<Hodnota>: Informace o draze pro <Adr>.

0: Deaktivovat servo fizeni.

nerovno 0: Aktivovat servo fizeni.
Pfiklad:
N10 FFW Aktivovat servo Fizeni pro v8echny os kanalu
: povolené podle MP 1003 00009.
N50 FFW(Zz0) Deaktivovat servo fizeni pro Z (pfepnout Z na
: hlavni provozni rezim).
N90 FFW() Deaktivovat servo fizeni vSech os kanalu

(pFepnout na hlavni provozni rezim).

Zvlastnosti a omezeni:

® P¥ideaktivaci servo fizeni se vdechny osy kanalu pfepnou na hlavni
provozni rezim.
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® Parametrizace funkce servo Fizeni v pohonu je moZna pouze
zapsanim pfislusnych parametrd pohonu.
Jako funkce pro zapisovani parametrd SERCOS pomoci dil¢iho pro-
gramu je k dispozici "Writeld” (viz strana 4-76).
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4.30 Pribézné méreni FlyMeas, FME

Nasledek
Funkce “prlibézné meéfeni” slouzi k doprovodnému meéfeni béhem
obrabéni. Pojezdovy pohyb se pfi zapnuti méficiho dotyku neprerusi.

Naméfena poloha je sdélena pohonem do NC. Mlze byt zjiSténa
pfikazem CPL PPOS.

Programovani
Syntaxe:

FlyMeas(MpiAxis<i>)<souradnice os> Spustit méfici cyklus.

Zkratka: FME(..)

kde
<j>: Index fyzické osy, se kterou se ma méfit.
<Souradnice 0s>: Poloha, na kterou se ma béhem méfici proce-

dury najet.

Zvlastnosti a omezeni:

® Pfed prvnim méfenim je nutné inicializovat méfici dotyk pomoci
funkce "InitMeas”.

® Funkce pracuje po vétach.

® Funkce mize byt naprogramovana spolu se vSemi typy interpolace a
pracuje paralelné s aktivni interpolaci.

e Jestlize se méfici dotyk nezapne, eka NC na konec véty tak dlouho,
dokud nedojde k méfeni.

e Kdyz maji byt informace méficiho dotyku dale zpracovany v nasle-
dujicich programovych vétach, je tfeba vénovat pozornost nahledu
vét. V pfipadé potfeby je nutné naprogramovat funkci WAIT nebo
omezit nahled pfikazem BIkNmb.

® Poloha méfeni se da zjiSovat pomoci pfikazu PPOS.

® Funkce muUze byt pouzZivana ve spojeni s linearnimi nekonecnymi
osami, pokud maji naprogramované polohy kladné znaménko. Po-
jezd s méficim dotykem dozadu (naprogramovani zapornych poloh)
nedava jednoznaéné hodnoty!
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Priklad:
N100 IME(MpiAxis 1) Inicializace logiky méficiho do-
: tyku fyzické osy 1 (zde: osa X).

N110 GO X0 YO
N120 FME(MpiAxis 1) Gl X10 Y10 Spusténi méficiho cyklu a polo-
: hovani v posuvu na X10,Y10.

+Y A Spusti se méfici dotyk.
Aktualni poloha (zde:

20— osa X) je ulozena. P DalSi pojezd az k
. naprogr. koncovému
J/ bodu
10— Obrobek
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4.31 Méreni na pevném dorazu FsProbe, FSP

Nasledek
Zatimco fizeni pojizdi se vSemi naprogramovanymi synchronnimi
osami za pouziti linearni interpolace v zadaném posuvu do naprogramo-
vaneho koncoveho bodu, je u vybrané osy monitorovan aktuaini tocivy
moment.

Jestlize béhem pohybu pfekroci to€ivy moment této osy zkonfigurova-
nou mezni hodnotu, vede to v fizeni k nasledujicim krokim:

® Nastaveni signalu osového rozhrani "Pevny doraz dosazen”
® Ulozeni skute¢né polohy

® Zabrzdéni posuvového pohybu na v=0 s maximalnim dovolenym
zrychlenim

® \ymazani zbyvajici drahy
® \ymazani "FsProbe” ("FsProbe” pracuje po vétach).

Pokud na konci drahy jesté nebyl dosazen "pevny doraz” (pfekro&eni za-
daného prahového to€ivého momentu), generuje fizeni chybové
hlaseni.

(= Pouzivejte "FsProbe” jen v souvislosti s programem CPL pro vy-

hodnoceni.
Programovani

Syntaxe:

<Souradnice> <posuv> Zapnuti "méfeni na pevném do-
razu”
pro osu <i>a naprogramovane
soufadnice s linearné interpolo-
vanym pojezdem.

FsProbeFsProbe(MfsAxis<i>) Zapnuti "méfeni na pevném do-

(MfsAxis razu”

(<i>,<Prahova hodnota>)) s prahovym togivym momentem

<Souradnice> <posuv> pro osu <i>a naprogramované

soufadnice s linearné interpolo-
vanym pojezdem.

Zkratka: FSP(..)

kde
<j> Index fyzické osy, se kterou se ma méfit.

<Prahova hodnota> Prahovy toCivy moment.
Zadana hodnota: v % maximalniho todivého mo-
mentu.
Pokud neni naprogramovana <prahova hodnota>,
pusobi parametr stroje 1003 00031 (mezni hodnota
toCivého momentu pevného dorazu).

<Souradnice>  Poloha, na kterou se ma béhem meéfici procedury na-
jet.
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<Posuv>: Pozadovany posuv drahy.

Je omezen parametry MP 1005 00030 (maximalni
posuv pro najeti na pevny doraz) a MP 1005 00002
(maximalni rychlost osy a rychlého chodu).

Priklad:
N100 FSP(MfsAxis(1,30)) X100 F500 Aktivovat "méfeni na pevném

dorazu” pro prvni fyzickou
osu a najet do polohy X100 s
F500. Jako prahovy ro€ivy
moment nastavit 30% ma-
ximalniho momentu.

110 IF SD(9)=0 THEN Dotaz, jestli byl pfekrocen
prahovy to€ivy moment.

120 XPOS=PPOS(1) Ulozit polohu ve spinacim

: momentu 1. osy (osa X) do

: proménné XPOS.

N130 (MSG, KONTAKT)

140 GOTO N180

150 ENDIF

N160 (MSG, ZADNY KONTAKT)

N170 MO Zastaveni programu

N180 ..

Zvlastnosti a omezeni:

=z n

Ve vété "FsProbe” nejsou povoleny nasledujici funkce:
® (G75 (méfici dotyk),

InitMeas/FlyMeas (priibézné méreni),

RedTorque (redukce momentu),
FsMove/FsReset/FsTorque (najeti na pevny doraz).

Funkce "FsProbe” musi byt naprogramovana spole€né nejméné s
jednou souradnici. Jeji hodnota pfedstavuje maximalni hloubku
hledani, do které musi byt nejpozdéji dosazen "pevny doraz”.
"FsProbe” zastavuje implicitné pfipravu nasledujicich vét. Proto neni
nutné naprogramovat funkci "WAIT”.

Vyhodnoceni, zda byl dosazen "pevny doraz”, pokracovani v pro-
gramu (po chybé), bezpe€nostni monitorovani, generovani chy-
bovych hlaseni atd. musi byt realizovano s pouzitim programu CPL.
Pomoci SD(9) Ize zjistit, jestli byl dosazen pevny doraz.

Pomoci PPOS je mozné zjistit polohu pevného dorazu.
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4.32 Najeti na pevny doraz FsMove, FSM
FsTorque, FST
FsReset, FSR

= Funkce najeti na pevny doraz je pouzitelna i pro asynchronni osy!

Nasledek
Celkova funkce ”"najeti na pevny doraz” obsahuje nasledujici dil€i
funkce:
1. ”"Redukce momentu pevného dorazu”: FsTorque, FST

Nastaveni tocivého momentu, ktery smi pohon po zapnuti funkce
"najeti na pevny doraz” maximalné generovat.
Neni-li pouzita funkce "FsTorque”, pusobi MP 1003 00031.

2. ”Najeti na pevny doraz”: FsMove, FSM
Spusténi pohybu ve sméru pevného dorazu s ohledem na maximalni
dovoleny to€ivy moment.

Dosazeni max. povoleného to¢ivého momentu (viz bod 1.) v pribéhu
tohoto pohybu spousti v Fizeni nasledujici fetézec krok:

® V/ydani signalu osového rozhrani "Pevny doraz dosazen”
® Zabrzdéni posuvového pohybu na v=0 s maximalnim dovolenym
zrychlenim.
e Nastaveni pozadované polohy na:
skute€na poloha + 0,1 mm (resp. skute€na poloha + 0,1 stupné).
® Monitorovani polohy osy s ohledem na:
poloha pevného dorazu + MP 1003 00032 ("monitorovaci okno
pevného dorazu v mm, resp. stupnich”).
® Udrzovani specifikovaného to€ivého momentu na pfislusném po-
honu.
e DalSi zpracovavani dil¢iho programu.
Pokud do naprogramovaného konce drahy nebyl dosazen pevny do-
raz (dosazeni zadaného prahového toivého momentu; viz "FsTor-
que”), generuje Fizeni chybové hlaseni.

Funkce "FsMove” zlstava podle véty "FsMove” G€inna a vypina se
pouze pfikazem "FsReset”.

3. ”Zruseni pevného dorazu”: FsReset, FSR
Uvolnéni os a pfipadné odjeti od pevného dorazu.

® Pokud jsou ve vété "FsReset” naprogramovany synchronni, resp.
asynchronni osy, pojizdi fizeni se vSemi osami v pfislusném za-
daném posuvu do naprogramovanych koncovych bodu. Pro po-
hyb pfi odjizdéni plati maximalni povoleny tolivy moment
jednotlivych os.
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FsTorque, FSTFsMove, FSM FsReset, FSR

® Nejsou-li ve vété "FsReset” naprogramovany zadné osy, uvolni se
vyhradné v8echny synchronni osy. Asynchronni osy, pro které je
"najeti na pevny doraz” jesté aktivni, mohou byt v tomto pfipadé
uvolnény pouze signalem rozhrani “Zrusit pevny doraz”.

(= Pokud je to nutné avéta’FsReset” (vizbod 3.) jeSté neni naprogra-
movana, je mozné v dalSim prubéhu diléiho programu zménit ak-
tivni tocivy moment plsobici na pevném dorazu pomoci
”FsTorque” (viz bod 1.).

Syntaxe:

FsTorque(<Adr><Mom>)

Zkratka: FST(..)

FsMove

<Koord-Syn> <Posuv>

Pro osu <Adr> aktivovat maximalni
povoleny to€ivy moment <Mom>.
Jsou povoleny synchronni a
asynchronni osy.

”

Aktivovat "najeti na pevnou zarazku”.
Najet se synchronnimi a asyn-

<Koord-Asy> <Posuv-Asy> chronnimi osami do naprogramo-

Zkratka: FSM(..)

FsReset

<Koord-Syn> <Posuv>

vanych koncovych poloh.

Vypnout "najeti na pevnou zarazku”.
Najet se synchronnimi a asyn-

<Koord-Asy> <Posuv-Asy> chronnimi osami do naprogramo-

Zkratka: FSR(..)

kde
<Adr>:

<Mom>:

<Koord-Syn>:

<Posuv>:

vanych koncovych poloh.

Fyzicka nebo logicka adresa osy, jsou mozné
také asynchronni osy.

Maximalni moment v % pFislusného klidového
momentu osy. Rozsah hodnot: 0 az 500 %.

PozZadované soufadnice koncového bodu syn-
chronnich os (napf. "X100 Y100 Z100”). Jsou
najizdény pomoci linearni interpolace vsech
zucastnénych os s ohledem na <posuv> a MP
1010 00030 (maximalni zrychleni “najeti na
pevny doraz”).

Pozadovany posuv drahy.

Programuje se pomoci adresy F a je omezen
parametry MP 1005 00030 (maximaini posuv
"najeti na pevny doraz”) a MP 1005 00002 (ma-
ximalni rychlost osy a rychlého chodu).
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<Koord-Asy>: Pozadované soufadnice koncového bodu asyn-
chronnich os. Jsou najizdény s ohledem na
<posuv-Asy> a MP 1010 00030 (maximalni
zrychleni "najeti na pevny doraz”).

<Posuv-Asy>: PoZadovany posuv asynchronnich os.
Programuje se pomoci adresy "FA” a je omezen
parametry MP 1005 00030 (maximalni posuv
"najeti na pevny doraz”) a MP 1005 00002 (ma-
ximalni rychlost osy a rychlého chodu).

Priklad:

N100 FST(X20) Omezit to€ivy moment pro osu s oznacenim
"X” na 20% klidového momentu osy.

N110 FSM X100 F200 Aktivovat "najeti na pevnou zarazku”. Spustit

: pohyb s posuvem 200 mm/min do polohy
X=100.

: Dale zpracovavat dil¢i program.

N500 FSR Vypnout "najeti na pevny doraz” a uvolnit

v8echny synchronni osy.

Zvlastnosti a omezeni:

® Béhem aktivniho "najeti na pevny doraz” a ve vété "FsReset” nejsou
dovoleny nasledujici funkce:

G75 (meéfici dotyk)

o |nitMeas/FlyMeas (prubézné méreni)

® Redukce momentu pfes rozhrani SPS
® FsProbe (méfeni na pevném dorazu).

® Funkce FsMove musi byt naprogramovana spole¢né nejméné s jed-
nou souradnici koncového bodu. Jeji hodnota pfedstavuje maximalni
hloubku hledani, do které musi byt nejpozdéji dosazen "pevny do-

raz.
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4.33 Prevzeti osy GetAxis, GAX

Nasledek
Pfebira asynchronni osu do volajiciho kanalu. Z asynchronni osy se tak
stane synchronni.
Osa se pak da naprogramovat v aktualnim kanalu pomoci svého fy-
zického nebo logického osového nazvu.

= Podrobné informace o funkci "Prfedavani os” naleznete v pfiru¢ce
”Funkéni popis”.

Programovani
Syntaxe:

GetAxis (<PAN> | <PAl> ,{<LAN>¥, <PAN> | <PAI> ,{<LAN>}}...)

Zkratka: GAX (. .)

kde
<PAN> Fyzicky nazev osy.
Urcuje osu, ktera ma byt pfevzata do aktualniho kanalu.
<PAI> Fyzicky index osy.
UcCinky jako <PAN>.
<LAN> Logicky nazev osy.

Je-li naprogramovan, dostava integrovana osa v ak-
tualnim kanalu logicky nazev <LAN>.

<LAN> musi byt definovano v MP 7010 00010 (logické
oznaceni os) nebo MP 7010 00020 (volitelné oznaceni
0S).

Zvlastnosti a omezeni:

® Pfebirana osa musi byt zastavena.
Pokud tomu tak neni, generuje fizeni na rozdil od funkce "WaitAxis”
(viz strana 4-75) chybové hlaseni a pferusi program.

® QOsové polohy ve stejné vété musi byt vzdy naprogramovany za Ge-
tAxis(...) a smi byt naprogramovany jediné tehdy, kdyz neni aktivni
zadna transformace os.

® Pfebirané osy nesmi byt zuCastnény v Zadné aktivni oblasti monito-
rovani (viz strana 4-2).

Priklad:

N030 GAX(YP,,ZP,Z) Fyzické osy YP a ZP jsou pfevzaty do vo-

: lajiciho kanalu.
Zatimco osa YP je i ve volajicim kandlu oz-
nacena jako adresa YP, ZP dostava ve vo-
lajicim kanalu adresu Z.



4-52 Bosch Rexroth AG | Electric Drives IndraMotion MTX | R911305815 / 01
and Controls

NC-Funktionen HsBlkSwitch, HSB

4.34 Pribézna zména véty pomoci
signalu HighSpeed HsBIkSwitch, HSB

Nasledek
Umoznuje pfed€asnou zménu véty pomoci vstupt Highspeed v Fizeni.
Timto zplsobem je mozné pfed¢asné ukoncit linearni pojezdovy pohyb
v zavislosti na externich udalostech.

POZOR

@ Zména naprogramované drahy!
Jestlize naprogramované koncové body véty "HsBlkSwitch” a jeji
nasledné véty nelezi na jedné pfimce, ma vyskyt vnéjsi udalosti
vzdy za nasledek ne presné predvidatelnou zménu priabéhu
drahy!

= Signaly Highspeed mohou byt zkonfigurovany pomoci parametra
stroje.

Pro priibéznou zménu vét plati:
® vymazani bez zbyvajici drahy v provoznich rezimech "nasledna

[T

véta”, “jednotliva véta” a "jednotlivy krok”.

® vymazani se zbyvajici drahou v provoznich rezimech "programova
véta” a "ruCni zadavani”.

e vétsinou bez zastaveni os. Véta je opusténa s aktualni rychlosti
(vyjimky viz "Zvlastnosti a omezeni”).

® 7adna kontrola maximalni mozné kapacity osového skoku

® pusobeni zavislé na aktualnim provoznim rezimu (nasledna/jednot-
livd/programova véta, jednotlivy krok, ru€ni zadavani). Viz
"Zvlastnosti a omezeni”.

Programovani
Syntaxe:

HsBIkSwitch(HS<x>=<y>) Pribézna zména véty

Zkratka: HSB(..)

kde

<x>: Cislo signalu Highspeed.
Rozsah hodnot: 1...8, Integer.

<y>: Logicky stav signalu potfebny pro zménu véty.
0: Low

1: High
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Zvlastnosti a omezeni:
® Funkce vyZaduje linearni pojezdovy pohyb jak ve vété
"HsBlkSwitch”, tak i v jeji nasledné véte.
® Funkce musi byt zapsana s informacemi o draze a muze byt zapsana
spolu s dalSimi podminkami pro drahu.
® \/ provoznich rezimech nasledna véta, jednotliva véta a jednotlivy
krok jsou koncové body os, které nejsou naprogramovany v nasle-
dujici vété, prevzaty z pfed€asné ukonéené véty.
® "Pribéznazména véty” se zastavenim os se provadi v nasledujicich
pfipadech:
® Ohyb kontury >90 stupfid mezi vétou "HsBIkSwitch” a jeji nasled-
nou vétou.
® Pfesné zastaveni je aktivni, tzn. GO(IPS...) nebo G1(IPS...).
® Nasledna véta zacina diky doplfujicimu programovani s v=0
(napf. pfi aktivnim programovani KV nebo servo fizeni).
® Je aktivni interpolace po vétach s G9(SHAPE...) nebo G9(AS-
HAPE).

® Je aktivni provozni rezim “jednotliva véta”, "jednotlivy krok
gramova véta” nebo "ru€ni zadavani”.

LIS

, Ppro-

Priklad: Posuv v zavislosti na udalostech.

Na pfimkové draze ma byt omezen posuv pojezdu v zavislosti na vnéjsi
udalosti.

Ktomu jsou zapotfebi 3 NC-véty, v nichz jsou definovany vzdy rGzné po-
suvové ulohy. Protoze na pfechodu vét nema probéhnout zabrzdéni na
v=0, je zapotfebi pribézna zména véty.

VSimnéte si, Zze kvuli zadani ulohy (...”na pfimkové draze”...) musi lezet
v8echny naprogramované koncové body na stejné pfimce.

= Koncové body nasledné véty nesmi byt totozné s koncovymi body
predchazejici véty. Jinak se v nasledné vété nespusti zadny pojez-
dovy pohyb!

(= Naprogramovana pojezdova draha nasledné véty ovliviiuje ma-
ximalni moznou rychlost posuvu na prechodu vét. Prili$ kratké po-
jezdové drahy mohou zpusobit automatické snizeni rychlosti
posuvu!

N20 GO X0 YO Najeti do vychozi polohy.

N30 HSB(HS1=1) Gl X100 Y10 F500 Pojezd s F500, dokud signal
Highspeed 1 neni roven "High”
nebo neni dosaZzena poloha
X100 Y10.

N40 HSB(HS1=0) X110 Y11 F100 Pojezd s F100, dokud signal
Highspeed 1 neni roven "Low”
nebo neni dosaZzena poloha
X110 Y11,

N50 X120 Y12 F500 Pojezd po zbyvajici draze do

: X120 Y12 s F500.
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4.35 Zmeéna veéty s prerusenim pomoci signalu HighSpeed
HsBIkSwitch(..,HSSTOP-=..), HSB(..,HSSTOP-=..)

Nasledek
Umoznuje pfed€asnou zménu véty pomoci vstupt Highspeed v Fizeni.
Timto zplsobem je mozné pfed¢asné ukoncit linearni pojezdovy pohyb
v zavislosti na externich udalostech.

POZOR

@ Zména naprogramované drahy!
Jestlize naprogramované koncové body véty "HsBlkSwitch” a jeji
nasledné véty nelezi na jedné pfimce, ma vyskyt vnéjsi udalosti
vzdy za nasledek ne presné predvidatelnou zménu priabéhu
drahy!

= Signaly Highspeed mohou byt zkonfigurovany pomoci parametrua
stroje.

Pro zménu véty s prerusenim plati:
® ve vSech provoznich rezimech vymazani se zbyvajici drahou.
® Zabrzdéni vzdy na v=0; voliteln& pomoci skoku rychlosti nebo
Downslope.
Na konci véty probéhne zabrzdéni na v=0 i tehdy, kdy nenastane
vnéjsi udalost.

Programovani
Syntaxe:
HsBIkSwitch(HS<x>=<y>,HSSTOP=<z>) Zména véty s
pferuSenim

Zkratka: HSB(..,HSSTOP=..)

kde

<xX>: Cislo signalu Highspeed.
Rozsah hodnot: 1...8, Integer.

<y>: Logicky stav signalu potfebny pro zménu véty.
0: Low
1: High

<z>: Typ zabrzdéni pfi vyskytu udalosti:
0: Linearni zpomaleni na v=0 s max. brzdnym zrych-
lenim

-1: Skok rychlosti na V=0.

Zvlastnosti a omezeni:
® Funkce vyZzaduje linearni pojezdovy pohyb jak ve vété
"HsBlkSwitch”, tak i v jeji nasledné véte.

® Funkce musi bytzapsana s informacemi o draze a muze byt zapsana
spolu s dalSimi podminkami pro drahu.
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Priklad:

IndraMotion MTX | R911305815 / 01

Pferudeni pojezdového pohybu v zavislosti na udalosti:

N20 G1 X0 YO F1000
N30 HSB(HS1=1,HSSTOP=-1)
X10 F10

N40 HSB(HS2=1,HSSTOP=0)
Y100 F200

Najeti do vychozi polohy.

Pojezd osy X s F10, dokud signal High-
speed 1 neni roven "High” nebo neni do-
sazena poloha X10.

Vyskyt udalosti spousti skok na v=0 a
maze zbyvajici drahu.

Pojezd osy Y s F200, dokud signal High-
speed 2 neni roven "High” nebo neni do-
sazena poloha Y100.

Vyskyt udalosti spousti linearni zpomaleni
na v=0 s max. brzdnym zrychlenim a
maze zbyvajici drahu.
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4.36 Online oprava v souradnicich obrobku HWOC
HWOCDIS

Nasledek

S online opravou v soufadnicich obrobku se aktualni
® polohy nebo orientace v soustavé souradnic obrobku kanalu, nebo
® polohy podélné osy nastroje ve sméru TCS-z-

"pfemisuji” v dusledku opravy. Velikost opravy odvozuje fizeni z
pfipojeného ruéniho kole¢ka (normalni pfipad), pohonu nebo z hodnoty
proménné CPL.

Podrobny popis funkce naleznete v pfiru¢ce "Funkéni popis”.

Programovani

Syntaxe:

HWOC({CHAN<¢. kanalu>},CRDNO Zapnuti online opravy

<¢. soufadnice> {STEP<Inkr>})

HWOCDIS{(CHAN<¢. kanalu>)} Vypnuti online opravy,
aktualni velikost opravy
zUstava interné ulozena.

HWOC() nebo Vypnuti online opravy a

HWOC(0) vymazani pfislusnych hodnot
oprav.

kde

<C. kanalu> Cislo kanalu, ve kterém je aktivovana/deaktivovana on-

line oprava.
Pokud neni naprogramovano CHAN<C. kanalu>, pouziva se
Cislo aktualniho kanalu.

<C. soufadnice> Soufadnice, na kterou méa uginkovat online oprava.
Rozsah hodnot: 1 az 9 a 103. Integer.
1az8: . Cislo soufadnice v zadaném kanalu

9 nebo 103: Souradnice TCS.

<Inkr> Zadani pozadované velikosti kroku na 1 pfirdstek.
Funguje, pouze kdyz MP 7050 00926 = O.

Zvlastnosti a omezeni:

® Poloha soufadnice vytvofena online opravou se nekontroluje s ohle-
dem na pfekroceni softwarovych koncovych vypinacu.
Proto musi byt pfi pouziti online opravy aktivovano monitorovani kon-
covych vypinacl na strané pohonu.

® Online oprava neni mozna v provoznich rezimech "Ruéni sefizeni”
(Krokovaci provoz) a "Sefizeni najeti do referenéniho bodu”.

® (76 najizdi do polohy posunuté o aktualni hodnotu opravy.

® Funkce CPL PPOS a PCSPROBE neberou v uvahu hodnotu online
opravy.

® (G75 méfi realnou skuteCnou polohu (v€. online opravy).

® "FsProbe” méfi realnou skute¢nou polohu (véetné online opravy).
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InitMeas, IME HWOCDIS

4.37 Inicializace prabézného méreni InitMeas, IME

Nasledek

Programovani

Funkce InitMeas slouzi k inicializaci méficiho dotyku pro funkci
"pribézné méfeni” (FlyMeas). Inicializace musi byt vyvolana pfed prvni
meéfici procedurou osy.

Syntaxe:
InitMeas (MpiAxis<i>) Inicializace logiky méficiho dotyku

Zkratka: IME(..)

kde
<j>: Index fyzické osy, se kterou se ma méfit.

Zvlastnosti a omezeni:

® Funkce pracuje po vétach.

® Funkce mlze byt naprogramovana spolu se vSemi typy interpolace a
pracuje paralelné s aktivni interpolaci.

® Funkce musi byt vyvolana pfed prvnim vyvolanim funkce "FlyMeas”
pro pfislusnou osu.
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4.38 Krokovaci provoz v souradnicich obrobku JogWCSSelect

Nasledek

Definuje pro provozni rezim “Sefizovaci provoz, krokovani v
soufadnicich obrobku”, ktera soufadnice ma byt krokovana nebo
pojizdét pomoci ruéniho kolecka.

Pro krokovani Ize vybrat nasledujici soufadnice:

e vSechny soufadnice jednotlivych os stroje (pseudosoufadnice), po-
kud neni aktivni Zadna transformace os

® vsechny linearni a orientaéni soufadnice - vzhledem k aktivni
soustavé soufadnic WCS - pokud neni aktivni transformace os s
orientaci

® souradnice TCS z, pokud neni aktivni transformace os s orientaci.

Zda jsou rychlost posuvu a velikost kroku (pfiinkrementalnim krokovani)
odvozeny od nastaveni existujici osy stroje nebo musi byt explicitné na-
programovany, zavisi na nastaveni v MP 7050 01010.

= Podrobny popis funkce naleznete v pfiruéce "Funkéni popis”.

Programovani
Syntaxe:

JogWCSSelect ({JWSCHAN<C. kanalu>,}JWSCOORD<C.
souradnice>,
{IWSFEED<F-hodnota>{, JWSSTEP<I/nkr>}})

kde

<C. kanalu> Cislo kanalu, ve kterém ma byt krokovana soufadnice.
Standardni:Cislo kanalu, ve kterém je naprogramovana
funkce.
<C. souradnice> Vybér soufadnice.
Rozsah hodnot: 1 az 8 a 103. Integer.
1 az 8: Cislo krokované soufadnice
103: Ma byt krokovana soufadnice TCS.
<F-hodndota> Rychlost krokovani.
Zadana hodnota v zavislosti na aktivni mérné soustavé
(G71,G70) v jednotkach mm/min, Inch/min, resp. stupné/

min.
Funguje, pouze kdyz MP 7050 01010 = 0.
<Inkr> Volba inkrementalniho krokovani a zadani pozadované veli-

kosti kroku v pfirlstcich.
Funguje, pouze kdyz MP 7050 01010 = O.

Zvlastnosti a omezeni:

® Funkce je urCena pro pouziti ve specialnim NC-programu pro volbu
souradnic (viz téz MP 705001110).
Podrobné informace naleznete v pfiru¢ce "Funk&ni popis”.
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4.39 Programovani KV KvProg, KVP

Nasledek

Funkce umozZzriuje programem fizené zmény hodnot KV jednotlivych os.

Tak Ize doCasné zvysit tuhost os (napf. pfi frézovani otvoru).

Po spusténi fizeni natte NC mimo jiné aktualni hodnoty KV v8ech

pfipojenych pohonu a ulozi je.

Béhem programovani KV nacita fizeni naprogramované hodnoty KV do

prislusnych pohont (parametr S-0-0104).

Pfi vypnuti programovani KV pfeda Fizeni dfive ulozené hodnoty KV

zpét do pohont a obnovi tak znovu plivodni stav.

Plati:

® KV = (posuv drahy v m/min) / (dob&h v mm)

® Pfed vétou s prepnutim KV probéhne vzdy zabrzdéni na v=0, protoze
hodnota KV v pohonu muze byt pfepnuta jediné v klidovém stavu.

® Po pfikazu pfepnuti KV Ceka fizeni interné vzdy na potvrzeni od
vSech zucastnénych pohonu.

® Pfepnuti KV se provadi bezprostfedné pfed pfipadnym pojezdovym
pohybem naprogramovanym ve stejné vété.
Pfiklad:

N10 G1 F1000

N40 X40 Polohovani se standardni hodnotou

KV.
N50 KVP(X2) X50 Pfedat hodnotu KV 2 ose X a potom
: pojizdét.
v A Prepnuti KV
1000 7| —— —\ /7
>t
N40 | NS5O
Programovani
Syntaxe:
KvProg(<osa1>{,<osa2>¥,...}) Zapnuti programovani KV.
KvProg({0}) Vypnuti programovani KV.
Zkratka: KVP(..)
kde

<Osa> Fyzické (systémové) nebo logicke (vztazené ke kanalu) oz-
naceni osy v€etné pozadované hodnoty KV.
Max. programovatelna hodnota KV: 655.35
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Zvlastnosti a omezeni:
® Smi byt programovany pouze osy, které jsou pfifazeny aktualnimu

kanalu.

Pfiklad:
Vychozi bod: ve vSech pohonech je ak-

: tivni hodnota KV 1.0.
N10 GO X0 YO z100 Polohovani s hodnotou KV = 1.0
N20 KVP(Z2.1) Pfedat pohonu fyzické osy Z hodnotu KV
: 2.1.
N30 Gl z0 Polohovani s hodnotou KV = 2.1

N40 KVP() Z100 Vypnuti programovani KV.

: NC automaticky nacte do vS§ech pohon(
opét hodnotu KV 1.0.
Potom pojezd osy Z.
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4.40 Rozdéleni pojezdové vety: délka dil€i drahy LEN

Nasledek
Rozdéluje naprogramovanou pojezdovou vétu na nékolik stejné
dlouhych dil€ich drah.

[ Pusobipouze v souvislosti s funkcemi ”Dérovani” (viz strana 4-30)
a "Vysekavani” (viz strana 4-74).

Programovani
Syntaxe:

LEN=<Hodnota>

kde

<Hodnota> U linearnich vét:  délka dilCi drahy.
U kruhovych vét: délka oblouku.
Programovaci jednotka jako pro soufadnice os.
<Hodnota> nemusi byt celym délitelem naprogramo-
vané drahy. V NC se automaticky interné urcuje efektivni
hodnota LEN mensi nebo rovna naprogramované
hodnoté LEN, takze je efektivni délka dil¢i drahy vzdy
celym délitelem naprogramované drahy.

Zvlastnosti a omezeni:

® \/rozdélenych kruhovych vétach probiha pohyb od zdvihu ke zdvihu
vzdy linearné!

® LEN pusobi modalné, dokud je aktivni funkce dérovani/vysekavani.
Muaze vSak byt po vétach prekryto parametrem NUM (viz strana
4-76).

® Programovani parametru LEN je mozné kdykoli pfi uvolnéném
dérovani/vysekavani (MP 8001 00010). Rozdéleni véty ale zaCne az
po zapnuti dérovani/vysekavani.

Priklad:

- G90 je aktivni (programovani absolutnich rozmeéra)

- Aktivni rovina:  X/Y

- Aktualni poloha: X=0, Y=0, C=0

- Dérovanilvysekavani je vypnuté.

N20 X100 Y100 LEN=15 Rozdélit nasledujici pojezdové véty na
stejné dil¢i drahy maximalné po 15
mm. LEN je$té nepusobi, protoze je
dérovani/vysekavani vypnuté.

N30 X200 Y200 C180 Punch(l) Zapnoutdérovani. LEN plsobi. Délka
drahy je rozdélena na 10 dilich vét.
Vysledné polohy zdvihi (X,Y,C):
P1(110,110,18)
P2 (120,120,36)

P10 (200,200,180).
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N40 Y290 C210 Délka drahy (90 mm) je rozdélena na
6 dil¢ich vét. Vysledné polohy zdviha
X,Y,C):
P11 (200,215,185)
P12 (200,230,190)

P16 (200,290,210).

N50 Punch() Vypnout dérovani.
Y : zadny zdvih
A P16 i
9 +————————— — — — — — — ' - ® : Zdvih
275 T

)

260 T y |
Otadeni nastroje LEN=15: dava 6 dilCich
245 vzdy 0 15_ ‘ drahpo 15 mm
(X200, Y200, C180 az
<
P11l

230 X200, Y290 C210)

215

200 4 —— —— — — — — -
190 - w Pi0
180 | [

170 1 ‘

160 | '\ LEN=15: dava 10 diléich
drah po 10 mm

150 T q (X120, Y120, C18 a2

140 | q X200, Y200 C180)

1 4+
30 P%' Otaceni nastroje
120 7 P1 vzdy o 18_

10 T PO - ¢
100_7——Q ffffffffffffff

™

110 130 150 170 190
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4.41 Rizeni vykonu laseru v zavislosti na rychlosti posuvu
LFP
LFConf, LFC
Nasledek
Ridi vykon laseru pomoci analogového nap&ového signalu (0...10 V) v
zavislosti na aktualnim posuvu drahy vgahn -
(= Podrobny popis funkce naleznete v priruéce "Funkéni popis”.
Programovani
Syntaxe:
LFP(1) nebo Zapnuti Fizeni vykonu laseru s
LFP aktualni parametrizaci.
LFP({LL(...)}) Zapnuti Fizeni vykonu laseru s
doplrikovou parametrizaci, jak je
popsano pod LFCont.
LFP(0) Vypnuti fizeni vykonu laseru.
LFConf({LL(<Spg>,<Vmin>)}, Parametrizace fizeni laserového
{UL(<Spg>,<Vmax>)}, vykonu.
{PL(<Rezim>)},

{CD(<Souradnice 1>{,<Souradnice n>}

b))
Zkratka: LFC(..)

kde

<Spg> Napéti v % maximalniho vystupniho napéti (10 V).
V souvislosti s <Vmin>. vydava se pfi rychlostech po-
suvu mensSich nez <Vmin>.
V souvislosti s <Vmax>: vydava se pfi rychlostech po-
suvu vétsich nez <Vmax>.

<Vmin>  Dolni mez rychlosti posuvu.
Zadana hodnota v zavislosti na aktivni mérné soustavé
(G71,G70) v jednotkdch mm/min, Inch/min, resp. stupné/
min.

<Vmax> Horni mez rychlosti posuvu.
Zadana hodnota v zavislosti na aktivni mérné soustavé
(G71,G70) v jednotkach mm/min, Inch/min, resp. stupné/
min.

<Rezim> Definuje, které soufadnice maiji byt pouzity k uréeni vgann:
APL VSechny soufadnice aktualni roviny.
ASP V38echny soufadnice aktualniho prostoru.
CFD Soufadnice podle MP 7050 00820.
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<Souradnice x> Definuje, které soufadnice maji byt pouzity k uréeni
VBahn-
Zadané hodnoty: Nazvy zucastnénych prostorovych
souradnic (pfi aktivni transformaci os) nebo logické nazvy
os (pseudosouradnice; pfi deaktivované transformaci os).

Priklady:

LFPON LL(10,100) Zapnout fizeni laserového vykonu. Do-
plfujici parametrizace: Vystupni napéti
na 10% (=1V), kdyz rychlost posuvu
klesne pod 100 mm/min.

LFP LL(10,100) Pouze parametrizace: Vystupni napéti na
10% (=1V), kdyz rychlost posuvu klesne
pod 100 mm/min.

LFP UL(80,500) Pouze parametrizace: Vystupni napéti na
80% (=8V), kdyz rychlost posuvu vzroste
nad 500 mm/min.

Zvlastnosti a omezeni:

® Analogové vystupy, které jsou k dispozici, omezuji po€et kanalu,
které mohou pouzivat funkci.

® Napéovy signal pro fizeni laseru klesa v nasledujicich pfipadech na
oV:

® Doslo k chybé (béhova chyba, chyba stavové tfidy 1)

® Je deaktivovan signal "Pohon v provozu” pohonu zu¢astnéného
na draze (zadné FG, pohon vypnuty)

e Je aktivni signal "Zastaveni posuvu”.



4-66 Bosch Rexroth AG | Electric Drives IndraMotion MTX | R911305815 / 01
and Controls

NC-Funktionen  LinUpFeed, LNU

442 Rychlostni profily (linearni zménové funkce)
Funkce umoZzhuji definovat Useky obrabéni, které maji byt pojizdény s
vlastnimi rychlostnimi profily. Jako jednotlivé "stavebni kameny” jsou
zde k dispozici
e 1 interpolator konstantniho pojezdu.

® 3 akceleracni a 3 brzdné interpolatory
(vzdy s linearnim a sinusovym prib&hem rychlosti a ve tvaru sin?),

Plati:

® VSechny nize popsané funkce pusobi modalnég, tvofi s G8 a G9
modalni skupinu a vzajemné se rusi.

Pusobeni akceleraénich interpolatort LinUpFeed, LNU
SinUpFeed, SNU
Sin2UpFeed, S2U

Rizeni zrychluje poé&inaje rychlosti Vg (rychlost na zagatku véty) po celé
naprogramované délce drahy na cilovou rychlost V.

V zavislosti na naprogramované funkci to probiha s nartstem rychlosti
linearné nebo podle funkce sinus &i sin2.

Cilova rychlost V4 je dosazena v naprogramovaném koncovém bodé a
vyplyva z naprogramovaného posuvu, vazeného aktualni hodnotou
Override. Je omezena

® maximalnim zrychlenim posuvu a

® maximalni pfipustnou rychlosti posuvu.

Obeé veli€iny vypocitava fizeni po segmentech drahy pro kazdou NC-

vétu a provadi v souvislosti s maximalni pfipustnou rychlosti nahled 1

véty. To brani pfekroCeni maximalnich osovych rychlosti v pfislusné

nasledné véte.

= Pokud V4 neni vétsi nez Vy, je volani interpolatoru zrychleni v ak-

tualni veté ignorovano.

Chovani pfi zménach Override:

® ZvySeni Override vede k novému vypocltu akceleraéni linearni
zmeény.

® ZmenSeni Override na vysledné hodnoty men3i nez pocatecni rych-
lost Vo

® vede u "LinUpFeed” k novému vypoctu brzdné linearni zmény,
ktera bude trvat do naprogramovaného koncového bodu.

® je u’SinUpFeed” a "Sin2UpFeed” ignorovano.
Pusobeni interpolatoru konstantniho pojezdu ConstFeed, CFD

Rizeni se snazi dosahnout naprogramované pozadované rychlosti s oh-
ledem na maximalni pfipustnou rychlost posuvu a aktualni nastaveni
Override.

Zmény rychlosti pfi zménach Override se provadéji vzdy s pfipustnym
zrychlenim.
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Pusobeni brzdnych interpolatort LinDownFeed, LND
SinDownFeed, SND
Sin2DownFeed, S2D

Rizeni brzdi pog&inaje rychlosti Vg (rychlost na zagatku véty) po celé na-
programované délce drahy az do zastaveni (V4=0).

V zavislosti na naprogramované funkci to probiha s poklesem rychlosti
linearné nebo podle funkce sinus &i sin2.

Zmény Override zUstavaji bez G€inku, az na nasledujici vyjimku:
Pokud je v pfedchozi vété nastaven Override na 0% a pak je dosazena
poZadovana rychlost 0 pfesné pfi zméné véty pro brzdny interpolator,
zastavuje fizeni brzdny interpolator tak dlouho, dokud se Override
nezvysi na hodnotu >0!

Rychlost pfeskoci o jeden krok zrychleni (podle pfipustného zrychleni
posuvu) nahoru.

Na zakladé takto ziskané hodnoty rychlosti vypocitava fizeni potfebnou
brzdnou linearni zménu. Skuteéna hodnota Override pak zlstava az do
konce véty bez ucinku.

Programovani
Syntaxe:
LinUpFeed Aktivovat akceleracni interpolator s linearnim
Zkratka: LNU nardstem rychlosti.
SinUpFeed Aktivovat akceleraCni interpolator se sinusovym
Zkratka: SNU narGstem rychlosti.
Sin2UpFeed Aktivovat akceleracni interpolator s nariistem
Zkratka: S2U rychlosti tvaru sin2.
ConstFeed Aktivovat interpolator konstantniho pojezdu.
Zkratka: CFD
LinDownFeed Aktivovat akceleracni interpolator s linearnim
Zkratka: LND poklesem rychlosti.
SinDownFeed Aktivovat akceleraCni interpolator se sinusovym
Zkratka: SND poklesem rychlosti.
Sin2DownFeed Aktivovat akceleracni interpolator s poklesem

Zkratka: S2D rychlosti tvaru sin2.
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LinDownFeed, LND

Priklad: Rychlostni profil pro kyvadlovy cyklus osy U

V(t)
S\
0 T } } ! ?
\ | | \ \ | t
\ \ \ \
| | | | |
\ | | \ \ \ \
N5 N10 N20 N30 N40 N50 N60 N70
N5 GO Ul0 Najet s osou U do pocate¢ni polohy (U=10mm)

N10 S2U U1l7 F500  Zrychlovat s prib&hem sinZ az do polohy U=17.

Pozadovany posuv v koncovém bodé: F=500 mm/

min.
N20 CFD U23 Konstantni pojezd do polohy U=23.
N30 LND U29 Linearni brzdéni do polohy U=29.
Koncova rychlost: 0 mm/min.
N40 G4 FO0.5 Doba prodlevy v bodé obratu.
N50 LNU U20 Linearni zrychleni do polohy U=20.
N60 CFD U1l7 Konstantni pojezd do polohy U=17.
N70 SND U10 Sinusové brzdéni do polohy U=10. Koncova rych-

lost: 0 mm/min.

Zvlastnosti a omezeni:

V naprogramované vété je vzdy zapotiebi zadani poZadované
soufadnice koncoveho bodu.

VSechny linearni zménové funkce jsou pouzitelné jen v provoznim
rezimu automatika / nasledna véta. Jiné provozni rezimy (ruéni
zadavani, jednotliva véta, jednotlivy krok nebo programova véta) ve-
dou k béhové chybé.

Pfi pouzivani brzdnych interpolatoru ve spojeni s velmi kratkymi po-
jezdovymidrahamije mozné pfekroCeni zrychleni, které maze spustit
chybu servo pohonu.

Dodrzujte proto pfi vytvareni dil€ich program( maximalni moznou dy-
namiku stroje.

Kdyz jsou aktivni interpolatory konstantniho pojezdu a akceleraéni
interpolatory, neni dovoleno pouzivat pomocné funkce nebo funkce
jako napt. "pfesné zastaveni” (mohou vést k prekroceni rychlosti).
Zakazané funkce jsou napf.:

GO0, G4, "KvProg”, G63, G33, G61, "G1(IPS)”, G75, "G74(HOME)”,
"HsBlkSwitch”, "Writeld”.
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443 Vynulovani modulo osy (linearni nekoneéné osy) LinModZp, LMZ

Nasledek

Pomoci "LinModZp” muzete definovat aktualni polohu linearni neko-
necné osy jako novy programovy nulovy bod.

Osové zobrazeni pak pfeskoci na hodnotu "0”. Vznikly offset zlstava
uloZzeny v fizeni a interné se pficitd ke vSem dalSim soufadnicovym
udajum pfislusné osy.

Po zakladnim nastaveni je znovu vypocitan ze zobrazené hodnoty a vy-
mazan.

= Informace o linearnich nekoneénych osach viz parametr stroje
1003 00004.

Programovani
Syntaxe:

LinModZp Definovat aktualni polohy vSech
linearnich nekonecnych os
zkonfigurovanych v
MP 1003 00004 jako novy
programovy nulovy bod.

LinModZp(LinModAxis<i>) Definovat aktualni polohu linearni
nekonecCné osy s fyzickym osovym
indexem, zkonfigurované v
MP 1003 00004, <i> jako novou
programovou soufadnici nulového
bodu této osy.

Zkratka: LMZ(..)

kde
<j>: Fyzicky index osy.

Priklad:

N10 LMZ Definovat aktualni polohy vSech

: zkonfigurovanych linearnich
nekonecnych os jako novy
programovy nulovy bod.

N50 LMZ(LinModAxisl) X-20 Definovat aktualni polohu linearni

: nekonecné osy s osovym indexem 1
jako novou programovou souradnici
nulového bodu. Potom najet na X-20.

Zvlastnosti a omezeni:
® Zadani poloh vétSich nez modulo hodnota neni dovoleno.

® Zaporné zadané polohy jsou mozné, ale jejich absolutni hodnota
musi byt mensi nez modulo hodnota.

= Modulo hodnota je v pohonu definovana pomoci parametru SER-
COS S-0-0103 pri spusténi SERCOS. Zménéna modulo hodnota je
ucinna az po novém spusténi SERCOS!
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4.44 Prepnuti hlavniho vretena MainSp, MSP

Nasledek

Definuje - na rozdil od nastaveni v MP 7020 00010 - zadané vieteno
jako hlavni vieteno v aktualnim kanalu.

Timto zpGsobem je mozné v dil¢im programu dynamicky urcit, na které
vieteno maiji funkce

® G33 (fezani zavit()

® (95 (programovani posuvu v mm/ot.) a
® G4 (doba prodlevy)

pusobit.

Programovani
Syntaxe:

MainSp (<Num>) nebo
MainSp (<V/feteno>)

Zkratka: MSP...
kde
<Num> Cislo (index) vietena.
Rozsah zadani: -1; 1...8. Integer.
-1 Hlavni vieteno podle MP 7020 00010.
<Vfeteno>  jako <Num>
nebo
nazev vietena (napf. S1)
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4.45 Pomiicka: zrcadlové prevraceni Mirror(...), MIR(...)

Nasledek
Funkce zrcadlové prevraceni patfi k pomlckam.
Rizeni obrabi naprogramovanou konturu nebo napf. vrtné schéma
zrcadlové prevracené.

Zrcadlové prevraceni se vzdy vztahuje k aktualnimu bodu zrcadlového
pfevraceni (viz PoleSet na strané 4-21). Pokud nebyl bod zrcadlového
prevraceni explicitné naprogramovan, je jim aktualni programovy nu-
lovy bod.

> Zrcadlové prevracenije pomucka, a proto neméni aktualni progra-
movou soustavu soufadnic. Pomlicka pouze predstavuje jinou
moznost zadavani programovych soufadnic.
Zrcadlové prevraceni se mize pouzivat také spoleéné s nasta-
venim méfitka a otaéenim.

Plati:

® Funkce plisobi modalné. Zustava ucinna tak dlouho, dokud neni vyp-
nuta.

® Smi byt naprogramovana s jinymi podminkami a pomocnymi funk-
cemi ve stejné véte.

Programovani

Syntaxe:

Mirror(<Osa1>1{,<Osy>1}) Zapnuti zrcadlového prevraceni
pro zadané osy.

Mirror(<Osa1>0{,<Osy>0}) Vypnuti zrcadlového prevraceni
pro zadané osy.

Mirror(0) nebo Vypnuti zrcadlového prevraceni

Mirror() pro vSechny osy v kanalu.

Najeté osové polohy zlstavaji
zachovany, dokud nejsou nové

naprogramovany.
Zkratka: MIR(..)
kde
<0Osa1>, <Osy>: Osové adresy (napf. X) ve spojeni s hodnotou
"7 aktivuji  funkci: vSechny dalsi

naprogramované drahové pfikazy pfislusnych
os (napf. X100) jsou interné vynasobeny
hodnotou "-1.

Zrcadlové prevraceni je ucinné az s dalSi
pojezdovou informaci.

Zvlastnosti a omezeni:
® Funkce bere v Uvahu interpolacni parametry pfi kruhové interpolaci.
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Mirror(...), MIR(...)

® Ma vliv na programovatelné posunuti kontur (Shift). Viz strana 4-44.
® Nema vliv na:

® Posunuti nulovych bod(l (G54-G59.5; viz strana 3-46),

® Posunuti programovych soufadnic (Trans nebo ATrans; viz strana
4-72),
Nastaveni programovych poloh ("SetPos”; viz strana 4-43),
Najeti na soufadnice referenéniho bodu (G74 ; viz strana 3-55),
Najeti do pevné osové polohy stroje (G76 ; viz strana 3-58),
Hodnoty oprav poloméru frézy a délky nastroje.

Priklady zrcadlového prevraceni:

Nasledek: MIR(X1) Nasledek: MIR(Y1)
—_ Y Y
r—A A
L_J [] []
N\
P X P ' X
r—A
L—-Jd
Nasledek: MIR(X1,Y1) Nasledek: PLS(X10,Y13)
MIR(X1)
Y -3 A
r
& O [~ ]
i
' A |
P X P| 10 X
r—A
L—-Jd - . e
1: Definice bodu zrcadlového prevraceni (X10;Y13)
2: Zapnuti zrcadlového prevraceni

Zrcadlové prevraceni orientaéniho vektoru

Orientacni vektor se zrcadlové pfevraci vyhradné po slozkach podle
nasledujici funkéni syntaxe.

Pfipadné aktivni nastaveni méfitka nebo bodu zrcadlového prevraceni/
otaeni nema zadny vliv na vysledek.

Syntaxe:

Mirror(O(<Sx>,<Sy>,<Sz>)) Zapnout/vypnout zrcadlové
pfevraceni pro zadané
komponenty orienta¢niho vektoru.

Zkratka: MIR(..)



R911305815 / 01 | IndraMotion MTX Electric Drives | Bosch Rexroth AG  4-73
and Controls

NC-Funktionen  Mirror(...), MIR(...)

kde

<8x>,<Sy><Sz> Zrcadlové faktory pro jednotlivé slozky vektoru.
0: Zadné zrcadlové prevraceni
1: Zrcadlové prfevraceni

Pro orientaéni vektor plati:
® Polarni soufadnice ¢ a 9 nemohou byt zrcadlové pfevraceny.
® Naprogramovani MIR(phil, thetal) neni dovoleno.
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4.46 Vysekavani

Nasledek

Programovani

Nibble, NIB

Zapina nebo vypina funkci "vysekavani”.
PFi aktivovaném vysekavani se spousti zdvih v nasledujicich pripadech:

na konci kazdé naprogramované, resp. funkci "NUM” (viz strana
4-76) nebo "LEN” (viz strana 4-62) vytvofené dilCi drahy a

na zacatku prvni dil€i drahy, pokud v pfedchozi vété nebyl naprogra-
movan zadny pojezdovy pohyb v aktivni roviné nebo vypnuto vy-
sekavani.

Vysledny pojezdovy pohyb zacina vzdy teprve po skonceni zdvihu.

Funkce pro ovlivnéni ¢asu spusténi zdvihu:
PtDefault (viz strana 4-28)

PtBIKEnd (viz strana 4-26)

Ptinpos (viz strana 4-29).

Syntaxe:

Nibble(1) nebo Zapnout vysekavani.
Nibble

Nibble(0) nebo Vypnout vysekavani.
Nibble()

Zkratka: NIB( . . )

Zvlastnosti a omezeni:

Vysekavani musi byt uvolnéno parametrem MP 8001 00010.

Je nezbytné naprogramovat funkci "NUM” nebo "LEN”. Tak generuje
fizeni z naprogramované pojezdové drahy automaticky dil€i drahy,
na jejichz konci je vzdy spustén zdvih.

Funkce pUusobi modalné a jiz na pojezdové pohyby, které jsou napro-
gramovany ve stejné veéte.

Je-li zapnuto dérovani (viz strana 4-30), ruSi se volba funkce vy-
sekavani.

Véty, které neobsahuji Zadnou osovou soufadnici z aktivni roviny,
nespoustéji také zadny zdvih.

Pokud SPS potlacgi spousténi zdvihi, zUstane obrabéni stat v poloze
spusténi zdvihu, dokud SPS spousténi zdvih( znovu neuvolni.
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- G90 je aktivni (programovani absolutnich rozméra)

- Aktivni rovina: X/Y

- Aktualni poloha: X=0, Y=0, C=0

N10 LEN=12

N20 C10 Nibble(1)

N30 XO

N40 X110

N50 Y30 NUM=3

N60 Y90

N70 X50 Y50 Nibble()

Rozdélit pojezdové véty na stejné dil€i
drahy maximalné po 12 mm.

Hodnota LEN musi byt naprogramovana
pfed zapnutim vysekavani!

Zapnout vysekavani. Modalni LEN
pusobi. Osa C se otoci na 10 stupnu.
Zadny zdvih, protoZe osy X a Y nejsou
naprogramovany.

Zadny pojezdovy pohyb, protoZe osa X je
jiz v poloze 0.

Zdvih, protoZe osa X lezi v aktivni roviné.
Pojezdova véta se rozdéli na 10 stejnych
diléich drah po 11 mm. Zdvih v polohach
X11, X22, X33 ...X99, X110.

Pfidavny zdvih v poloze X0, protoze v
N30 neprobéhl zadny pojezdovy pohyb.
Prekryva modalné pusobici hodnotu LEN
(N10) pro aktudlni vétu.

Rozdélit pojezdové véty na 3 stejné dil&i
drahy. Zdvih pfi Y10, Y20, Y30.

LEN pusobi opét z N10.

Zdvih pfi Y42, Y54, Y66, Y78, Y90.
Vypnout vysekavani.

Pojezdovy pohyb na X=50, Y=50.

LEN=12
Y42 az Y90
(5 dil¢ich drah
po 12 mm)

NUM=3 -
Y10 az Y30
(3 dil¢ich drah
po 10 mm) .

O: 1 x zdvih
@: 2 x zdvih

10—

0 11 22 3344 55 66 77 88 99110 X

»|

\

-
LEN=12
X0 az X110
(10 dil¢ich drah po 11mm)
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4.47 Rozdéleni pojezdové véty: Pocet dil€ich drah NUM

Nasledek

Programovani

Rozdéluje naprogramovanou pojezdovou vétu na definovany pocet
stejné dlouhych dil€ich drah.

Pusobi pouze v souvislosti s funkcemi ”Dérovani” (viz strana 4-30)
a "Vysekavani” (viz strana 4-74).

Syntaxe:
NUM=<Hodnota>

kde

<Hodnota> pocet dil€ich drah.
Zadana hodnota: Integer, vétSi nez 0.
NUM=1 nevede k Zadnému rozdéleni.

Zvlastnosti a omezeni:

® V rozdélenych kruhovych vétach probiha pohyb od zdvihu ke zdvihu
vzdy linearné!

e NUM pusobi pouze v naprogramované vété a prekryva aktivni LEN
(viz strana 4-62).

® Programovani parametru NUM je mozné pouze pfi uvolnéném
(MP 8001 00010) a aktivnim dérovani/vysekavani.

Priklad:
Viz pfiklad v kap. 4.40 od strany 4-62.
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448 Orientaéni programovani O(), ROTAX()
phi, theta, psi

Orientuje nastroj (fréza, vrtak, laser, podavac) vzhledem k aktualni pro-
gramové soustavé soufadnic (PCS), libovolné v prostoru.

= Pokud se ma kromé orientaéniho pohybu nastroje pohybovat také
TCP, viz dopliaujici funkce ”“Programovani prostorovych
souradnic” v pfiruéce ” Funkéni popis”.

Je-li programovan orientacni pohyb nastroje bez sou¢asného pohybu
TCP, pasobi aktivni posuv (F) vyhradné na orientaéni pohyb. V pfipadé
potfeby jsou pfitom synchronné provadény naprogramované pohyby
pseudosoufadnic (pohyby pseudosoufadnic: pohyby, které jsou vy-
volany naprogramovanim pfimych osovych poloh). Alternativné existuje
pfi aktivni funkci G94 moznost programovani "Omega”.

Orientaéni vektor lezi podél osy soumérnosti nastroje a ukazuje k
upinadlu nastroje. Jsou k dispozici ruzné typy orientacniho progra-
movani:

4.48.1 Vektorova orientace

Nasledek
Programovani orientace nastroje je alternativné mozné pomoci

® orientacnich souradnic orientadniho vektoru
(napf. phi a theta).

z A Orientac¢ni vektor p

Pol
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® Funkce O(..)s polarnimi Ghly (¢,9) nebo kartézskymi slozkami (py, py,
pz) orientaéniho vektoru.

Vektor podle uhlu Vektor podle kartézskych
slozek
ZA Orientac¢ni vektor p ZA Orienta¢ni vektor p
P (,9) P (px, Py, Pz)
\
| Pz
| Ay
e
Pol Pol P >

® Funkce ROTAX(..) pro definici osy otaceni, orientované libovolné v
prostoru, okolo které Ize otacet orientacni vektor pomoci funkce O(..)
o urcity uhel p.
Naprogramovani osy otaceni je pfitom mozné s polarnimi ahly (¢,
Uy) stejné jako pomoci kartézskych slozek (uy uy, uy).

v 1ﬁ
r\\ Osa otageniu
o

.
Orientacni vektor  pe
(koncova orientace)

-
Orienta¢ni vektor  Pa
{ (poc¢atecni orientace)

Plati:

® \ektorova orientace mlze byt naprogramovana pouze spole¢né s
transformaci os, jejiz 100. misto v typu = 2.

® OrientaCni pohyb probiha jako pohyb otoCného ukazatele orien-
tacniho vektoru z po€atecni do naprogramované koncové orientace.

® Vhodné pro rotacné symetrické nastroje.
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1. Aktivujte pfipustny typ transformace os (100. misto v typu = 2) po-
moci "Coord(...)" (viz strana 4-30).

2. Dale pouzijte uvedenou syntaxi.

Syntaxe:

{<Nr>} {<TCP-Bew>} {<phi><g>} {<theta><19>} nebo
{<Nr>} {<TCP-Bew>} 0(<¢>,<1®>) nebo

{<Nr>} {<TCP-Bew>} 0O(<p>,<g>,<>) nebo

{<Nr>} {<TCP-Bew>} ROTAX (<g¢,>,<%>) O(<f>) nebo
{<Nr>} {<TCP-Bew>} ROTAX (<Uy>,<U,>,<U;>) O(<p>)

kde

<Nr>
<TCP-Bew>
<phi>
<theta>

<@>,<P>,<q,>,<1%}>

0 (<g>, <)

O(<x=r<py>r<0z>)

ROTAX (<¢,>, <d},>)

Cislo véty. Viz strana 2-20.

Pridavny pohyb TCP.

Syntaxe viz pfiru¢ka "Funkéni popis” pod pro-
gramovanim prostorovych soufadnic.

Nazev uhlu, ktery je zadan v MP 7080 00010[4].
Standardni: phi

Nazev uhlu, ktery je zadan v MP 7080 00010[5].
Standardni: theta

Absolutni uhlové hodnoty ve stupnich.

Rozsah hodnot: 0°< ¢ < 360°; 0°< =< 180°.
Pokud je jako ®#naprogramovana jina hodnota,
je automaticky prepocitana do zadaného inter-
valu.

Orientace podle funkce O(..) a polarnich uhl
<g> a <> orientacniho vektoru.

Orientace podle funkce O(..) a kartézskych
slozek <p,>, <g,>, <p,> orientaCniho vektoru v
absolutnich rozmérech.

Automatické normovani na 1. Proto davaji
nasledujici pfiklady udaju totoznou orientaci:
0(1,2,4), 0(2,4,8)

Definice osy otaCeni pomoci polarnich ahld (g,
Ou)-

ROTAX (<uy,>, <u,>,<u,>) Definice osy otaceni pomoci kartézskych

0(<p>)

slozek <uy>, <u,>, <u,>v absolutnim rozmeéru.
Automatické normovani na 1.

Udava inkrementalni uhel ve stupnich <4>, o
ktery se ma otocit orientaCni vektor kolem osy
otaceni. Jsou povoleny hodnoty vétsi nez 360
stupnd.

Smér otaceni se vybira pomoci znaménka.

Zvlastnosti a omezeni:

® PocateCni a koncova orientace orientaCniho vektoru nesmi byt
kromé programovani ROTAX(..) probihat paralelné ani antiparalelné.
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4.48.2 Tenzorova orientace

Nasledek

Programovani

Ovliviiovani orientace nastroje se provadi orientaci celé nastrojové sou-
stavy soufadnic TCS, vzhledem k aktualni soustavé soufadnic PCS.

TCS TCS
TCS /
A

y \ y
z .
\ /y ) e
\ ’ /
’ Podavaci nastroj:

X Soustava TCS pevné

PCS o e
spojena s nastrojem

® Programovani je alternativné mozné pomoci

e Eulerovych ahll phi ¢, theta 9 a psi .
Postupnym ota€enim s Eulerovymi Uuhly ziskava TCS
poZadovanou orientaci.

® Orientacni tenzor 3x3 (matice otaceni, ktera nové vyrovnava ce-
lou soustavu TCS kolem TCP). Slozky sloupcovych vektora (Ox,
Oy, Oz) pfesné urcuji orientaci TCS a jsou programovatelné jako
polarni uhly nebo kartézské slozky.

® Funkce ROTAX(..) pro definici osy otaCeni, orientované libovolné
v prostoru, okolo které Ize otacet orientacni tenzor pomoci funkce
O(..) o urcity uhel f.
Naprogramovani osy otaceni je pfitom mozné s polarnimi uhly (¢,
Uy) stejné jako pomoci kartézskych slozek (uy, uy uy).

Plati:

® Tenzorova orientace mize byt naprogramovana pouze spole¢né s
transformaci os, jejiz 100. misto v typu = 3.

® Orienta¢ni pohyb probiha jako pohyb otoéného ukazatele orien-
taniho tenzoru z jeho poc¢ate€ni do naprogramované koncoveé orien-
tace.

® Vhodné pouze pro ne rotatné symetrické nastroje, protoze je zde
soustava TCS pevné spojena s nastrojem.

—

. Aktivujte pfipustny typ transformace os (100. misto v typu = 3) po-
moci "Coord(...)” (viz strana 4-30).

Dale pouzijte uvedenou syntaxi.

A
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Syntaxe:
{<Nr>} {<TCP>} {<phi><g>}{<theta><1>} {<psi><y>} nebo

{<Nr>}{<TCP>} 0ox(<@>,<t>) Oy(<g>,<i}>) nebo
{<Nr>} {<TCP>} ox(<@>,<%>) 0z (<¢@>,<th>) nebo
{<Nr>}{<TCP>} oy(<@>,<t}>) 0z (<g>,<tk>) nebo

{<Nr>}{<TCP>} 0x(<O11>,<021>,<031>) 0y (<012>,<022>,<032>)
nebo
{<Nr>} {<TCP>} 0x(<0O11>,<021>,<031>) 0z (<013>,<023>,<033>)
nebo
{<Nr>} {<TCP>} oy (<012>,<022>,<032>) 0z (<013>,<023>,<033>)
nebo

{<Nr>} {<TCP>} ROTAX (<g¢,>,<%>) O(<f>) nebo
{<Nr>} {<TCP>} ROTAX (<Uy>,<U,>,<U;>) 0O(<p>)

kde
<Nr> Cislo véty. Viz strana 2-20.
<TCP-Bew> Pridavny pohyb TCP.
Syntaxe viz pfiru¢ka "Funkéni popis” pod pro-
gramovanim prostorovych soufadnic.
<phi> Nazev uhlu, ktery je zadan v MP 7080 00010[4].
Standardni: phi
<theta> Nazev uhlu, ktery je zadan v MP 7080 00010[5].
Standardni: theta
<psi> Nazev uhlu, ktery je zadan v MP 7080 00010[6].
Standardni: psi
<@><P>,<y> Absolutni Eulerovy uhly ve stupnich.
Programovani AC/IC je dovoleno.
Rozsah hodnot: 0°< ¢ < 360°;
0°< 9= 180°;
0°< =< 360°.
Hodnoty mimo rozsah se automaticky
prepocitavaji do pfislusného intervalu.
<@.><.> Absolutni uhlové hodnoty ve stupnich.
Rozsah hodnot: 0°< ¢.. < 360°;
0°< .. < 180°.

Pokud je jako . naprogramovana hodnota
mimo rozsah, je automaticky prepocitana do za-
daneého intervalu.

0x (<0171>,<021>,<031>)

oy (<012>,<022>,<032>)

0z (<013>,<023>,<033>)

Ox (<¢x>, <th>)

oy ( <@>, <1%,>)

0z (<¢y>, <t%>) Orientierung per Funktion Ox(..), Oy(..), Oz(..).
Ox(..) napfiklad definuje smér soufadnice x sou-
stavy TCS ve vztazné soustave souradnic. Ana-
logické uvahy plati pro Oy(..) a Oz(..).



4-82

Bosch Rexroth AG | Electric Drives
and Controls

0O(), ROTAX() phi, theta, psi

ROTAX (<¢,>, <t},>)

ROTAX (<Uy>, <U,>, <U,>)

IndraMotion MTX | R911305815 / 01

Smér muze byt zadan bui odpovidajicimi
polarnimi uhly <@.> a <¢.>, nebo pomoci
kartézskych slozek sloupcovych vektort orien-
tacniho tenzoru.

Jsou dovoleny pouze absolutni rozmérové
udaje.

Hodnoty slozek sloupcovych vektor( (o..) jsou
automaticky normovany na 1.

Definice osy otaceni pomoci polarnich uhli (¢,
Yu)-

Definice osy otaceni pomoci kartézskych
slozek <u,>, <u,>, <u,>v absolutnim rozméru.
Automatické normovani na 1.

0(<5>) Udava inkrementalni uhel ve stupnich <G>, o
ktery se ma otocit orientacni tenzor kolem osy
otaceni.

Jsou povoleny hodnoty vétsi nez 360 stupnud.
Smér otaceni se vybira pomoci znaménka.
Priklad:

Pfiklady nastaveni:

MP 1030 00110[1] pro transformaci os 2:3333301

MP 7080 00010[1]:
MP 7080 00010[2]:
MP 7080 00010[3]:
MP 7080 00010[4]:
MP 7080 00010[5]:
MP 7080 00010[6]:

N100 G1 X10 Y20
N100 G1 X10 Y20

X

y
z

phi
theta
psi

230 0x(1,0,0) Oy(0,0.707,-0.707) nebo
230 0x(1,0,0) 0z(0,0.707,0.707) nebo

N100 G1 X10 Y20 Z30 Oy(0,0.707,-0.707) 0z(0,0.707,0.707)

Sloupcové vektory tenzoru:

el=| 0 € =| N2 | ef=
0 A2

Orientace pomoci Eulerovych uhlu:
@ =90°,9=45° ¢ =270°
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Zvlastnosti a omezeni:

® Orienta¢ni pohyb probiha - s vyjimkou programovani ROTAX(..) -
vzdy po nejkratsi draze do koncové orientace.
U ROTAX(..) zavisi smér otaCeni na znaménku </>.

® Pro jednoznacné vytvofeni orientaCniho tenzoru jsou nezbytna
nasledujici omezeni:
Pfi O = 0°: k uréeni orientace je zapotiebi soucet ¢ a .
Pfi O =180°: k ureni orientace je zapotiebi rozdil ¢ a .

® Pokud se pfi programovani sloupcovych vektor( tenzoru ukaze, ze
jsou dva sloupcové vektory paralelni nebo antiparalelni, neni mozné
vypoditat orientaéni tenzor.
Objevi se béhova chyba.

4.48.3 Linearni orientacni pohyb s programovanim os

= Plati pouze pro transformaci os typu 3032101.

Nasledek

Pfi programovani orientace nastroje jsou naprogramovany polohové
hodnoty dvou kruhovych os zasahujicich do nastroje (napf. B, C).

OsaC

Orientacni vektor F

\
OsaB U

Orientacni
vektor p”

Pal

TCP

Plati:

® Jsou dovoleny pouze takové osoveé kinematiky, u kterych je mozné
vyobrazit polohové hodnoty obou kruhovych os jedna ku jedné v
souradnicich orientace orientaéniho vektoru (napf. phi a theta).

® Orientacni pohyb se provadi jako linearni pohyb v kruhovych osach.
® Vhodné pro rotatné symetrické nastroje.
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Programovani

1. Aktivujte transformaci os typu 3032101 pomoci "Coord(...)" (viz
strana 4-30).

2. Dale pouzijte uvedenou syntaxi.

Syntaxe:

{<Nr>} {<TCP-Bew>} {<B><Pos>}{<C><Pos>}
kde

<Nr> Cislo véty. Viz strana 2-20.

<TCP-Bew> Pfidavny pohyb TCP.
Syntaxe viz pfirucka "Funkéni popis” pod progra-
movanim prostorovych soufadnic.

<B>, <C> Osové adresy kruhovych os nachazejicich se na
nastroji

<Pos> Absolutni osova poloha ve stupnich.

Pfiklad:

Pfiklady nastaveni:

MP 1030 00110[1] pro transformaci os 2:3032101
MP 7080 00010[1]: x
MP 7080 00010[2]: vy
MP 7080 00010[3]: z

N10 Gl X0 YO z0 BO CO Naprogramovat logické/fyzické
nazvy os.
N20 Coord(2) Zapnout transformaci os 2.

Programovatelné jsou nyni
linearni soufadnice x,y, z a
orientacni soufadnice B a C.
N30 x100 y200 z300 B20 C60 Linearni interpolace soufadnic s
pfidavnym orientaCnim pohybem.
N40 G2 x.. y.. z.. I.. J.. B20 C60 Spiralovy pohyb TCP s pfidavnym
orientacnim pohybem.

N50 G1 B20 C10 Cisty orientaéni pohyb. TCP
zUstava konstantni.
N60 Coord(0) Vypnout transformaci os.

Zvlastnosti a omezeni:

® Je zapottebi aktivni transformace os typu 3032101.

® Pomoci specialni logiky vyhledavani drahy jsou eliminovany rotace
kruhovych os vétsi nez 180 stupnid.
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4.48.4 Linearni orienta¢ni pohyb s programovanim souradnic

= Plati pouze pro transformaci os typu 3232101.

Nasledek
Programovani orientace nastroje je alternativné mozné pomoci:

e orientadnich soufradnic orienta¢niho vektoru
(napf. phi a theta).

Orientacni vektor F

Pal

® Funkce O(..) s polarnimi uhly (¢,9) nebo kartézskymi slozkami (py, py,
pz) orientacniho vektoru.

. Vektor podle kartézskych
Vektor podle uhlu slozek

Orientacni vektor 5) Orientacni vektor F

z
P (¢,9) A | P (px, Py, Pz)
| Pz

ZA

Pol Pal >

Zakladni osova kinematika je libovolna.

OrientaCni pohyb probiha jako linearni interpolace v ¢ a 9, tzn. jako
pfimka v zamyslené @/9 -roviné.

Vhodné pro rotacné symetrické nastroje.

Programovani

—

. Aktivujte transformaci os typu 3232101 pomoci "Coord(...)" (viz
strana 4-30).

Dale pouzijte uvedenou syntaxi.

N
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Syntaxe:

{<Nr>} {<TCP-Bew>} {<phi><g>} {<theta><1>} nebo
{<Nr>} {<TCP-Bew>} 0(<¢>,<1®>) nebo
{<Nr>} {<TCP-Bew>} O(<n>,<0>,<%>)

kde

<Nr> Cislo véty. Viz strana 2-20.

<TCP-Bew> Pfidavny pohyb TCP.
Syntaxe viz pfiru¢ka "Funkéni popis” pod pro-
gramovanim prostorovych soufadnic.

<phi> Nazev uhlu, ktery je zadan v MP 7080 00010[4].
Standardni: phi

<theta> Nazev Uhlu, ktery je zadan v MP 7080 00010[5].
Standardni: theta

<g> <> Absolutni uhlové hodnoty ve stupnich.
Rozsah hodnot: 0°< ¢ < 360°; 0°< < 180°

o (<g>, <) Orientace podle funkce O(..) a polarnich uhli

<@> a <> orientacniho vektoru.
0(<p>,<p>,<p,>) Orientace podle funkce O(..) a kartézskych

slozek <p,>, <g,>, <p,> orientaCniho vektoru v

absolutnich rozmérech.

Automatické normovani na 1. Proto davaji

nasledujici pfiklady udaju totoznou orientaci:

0(1,2,4), 0(2,4,8)

Pfiklad:
Pfiklady nastaveni:

MP 1030 00110[1] pro transformaci os 2:3232101
MP 7080 00010[1]: x

MP 7080 00010[2]: vy

MP 7080 00010[3]: z

MP 7080 00010[4]: phi

MP 7080 00010[5]: theta

N10 G1 X0 YO z0 BO CO Naprogramovat logické/fyzické nazvy os.
N20 Coord(2) Zapnout transformaci os 2.
Programovatelné jsou nyni
linearni soufadnice x,y, z a
Souradnice orientace phi, theta.
N30 x1 y2 z3 phi5 theta5 Linearniinterpolace soufadnic s
pfidavnym orientaénim pohybem.
N40 Coord(0) Vypnout transformaci os.

Zvlastnosti a omezeni:

® Je zapottebi aktivni transformace os typu 3232101.

® Pomoci specialni logiky vyhledavani drahy jsou eliminovany rotace
kruhovych os vétsi nez 180 stupnid.

® Programovani "TROTAX(... | O(<f>)" neni mozné.
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4.49 Posuv 100% OvrDis, OVD,
OvrEna, OVE

Nasledek
Ovliviiuje s programovym fizenim ucinky potenciometru posuvu na po-
suv a rychly chod.
Funkce pracuji v provoznich rezimech "Rucni zadavani” a"Zpracovani’.
Programovani
Syntaxe:
OvrDis Vypnuti potenciometru posuvu.

Posuv se nezavisle na potenciometru posuvu
nastavi na 100% naprogramované hodnoty.

Zkratka: OVD

OvrEna Zapnuti potenciometru posuvu.
Posuv je zavisly na nastaveni potenciometru

posuvu.
Zkratka: OVE

Plati:
® Obeé funkce plsobi modalné a vzajemné se rusi.
® Zapnuty stav se da urcit pomoci parametru stroje.

® Obé funkce mohou byt naprogramovany také spole¢né s dalSimi
podminkami ve stejné vété.

Priklad:
Potenciometr posuvu je nasta-
ven na 100%.

N40 OVD Gl X5 Z-2 F200 S100 M4 Deaktivovat potenciometr po-
suvu.
Zménit potenciometr posuvu na
40%, posuv zustane na 100%.

N80 OVE X100 Y50 Aktivovat potenciometr posuvu.
Posuv se zméni na 40%.
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4.50 Zmeéna maximalniho zrychleni posuvu PathAcc, PAC

Nasledek

Programovani

Snizuje v dil¢im programu horni meze pro
® zrychleni posuvu a
® brzdné zrychleni posuvu.

Obé hodnoty zrychleni se pfednastavuji pomoci parametru stroje a daji
se v dil¢im programu pfepinat samostatné nebo dohromady.

Naprogramované nebo prednastavené zrychleni posuvu muze byt
omezeno maximalnim povolenym zrychlenim os u€astnicich se
posuvu.

Syntaxe:
PathAcc(ACC<Hodnota>) Spole¢né nastaveni zrychleni posuvu
a brzdného zrychleni posuvu.

PathAcc({UP<Hodnota1>,} Samostatné nastaveni zrychleni po-
{DOWN<Hodnota2>})  suvu a brzdného zrychleni posuvu.

PathAcc()nebo Znovu aktivovat hodnoty zrychleni z

PathAcc(0) MP 7030 00210 a 7030 00220.

Zkratka: PAC(..)

kde

<Hodnota> Hodnota zrychleni. Podle aktivni mérné jednotky (G71/G70)
interpretuje  fizeni naprogramovanou hodnotu jako
”1000 Inch/s»” nebo "m/s»”.

<Hodnota1> Hodnota pro zrychleni posuvu. Jinak jako <Hodnota>.

<Hodnota2> Hodnota pro brzdné zrychleni posuvu. Jinak jako <Hod-
nota>.

Zvlastnosti a omezeni:

e Maximalni programovatelné hodnoty zrychleni jsou vzdy omezeny
hodnotami parametrua stroje.

® Doporucujeme programovat tuto funkci v samostatné vété.

Priklad:

N30 G71 Zapnout metrické programovani.

N40 PAC(UPLl.5) Nastavit zrychleni posuvu na 1,5 m/s2.
N140 PAC(ACC5) Nastavit zrychleni posuvu a brzdné zrych-

: leni posuvu na 5 m/s2.

N200 PAC(UP3.5,DOWN2) Nastavit zrychleni posuvu na 3,5 m/s? a

: brzdné zrychleni posuvu na 2 m/s2.

N240 PAC() Nastavit hodnoty zrychleni opét na nasta-
: vené hodnoty parametrd stroje.



R911305815 / 01 | IndraMotion MTX Electric Drives | Bosch Rexroth AG  4-89
and Controls

PosDepHSOut, PHS

4.51 Vystup Highspeed zavisly na poloze PosDepHSOut, PHS

Nasledek
Ovlivriuje stav vystupu Highspeed (vystup HS) v zavislosti na naprogra-
movaném pojezdovém pohybu.
Kdyz pozadovana poloha NC vzhledem k zaCatku nebo konci aktualni
véty dosahne naprogramované hodnoty, vystup HS se v zavislosti na
naprogramovani nastavi nebo resetuje.
Jak dlouho ma vystup po vyskytu specifikované udalosti zUstat nasta-
veny, se da naprogramovat.

= Parametrizace dostupnych vystupti HS: pomoci MP 4075 00102.

Programovani
Syntaxe:

PosDepHSOut (<RezZim>{{<Vzdalenost>}{,<Trvani>}})

Zkratka: PHS (. .)

kde

<Rezim> Pozadovany zpusob plsobeni funkce.
Zadané hodnoty: 0, 1 nebo -1.

0 Uklada modalné data naprogramovana pomoci <vzdale-
nosti>, resp. <trvani>.
Aktualni stav vystupu HS se pfitom neméni.

1 Uklada modalné data naprogramovana pomoci <vzdéle-
nosti>, resp. <trvani>.a nastavuje vystup HS.
Pro nenaprogramované parametry plati pfislusné
modalni datové hodnoty.

-1 Resetuje vystup HS.
Pfipadné naprogramovana <vzdalenost> plsobi pouze
lokalné pro tuto vétu. Pfipadné naprogramované
<trvani> je ignorovano.
<Vzdalenost> Vzdalenost od zacatku/konce véty, pfi jejimz dosazeni
ma byt nastaven signal (v mm, resp. Inch).
Standardni hodnota: 0

0: Na konci véty
Vétsinez 0: Vzdalenost od zacatku véty
MenSi nez 0: Vzdalenost od konce véty.
<Trvani> Maximalni doba zapnuti vystupu HS (v ms).
Rozsah hodnot: 0.5 ... 10000.0
Naprogramované hodnoty jsou interné zaokrouhlovany na
nejbliz§i vyssi celociselné nasobky doby NC-cyklu.
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Priklady:

NO05 G71

N10 PHS(0,-1.2,40) Zkonfigurovat funkci.

: PFi nasledném vyvolani pomoci syntaxe
PHS (1) bude vystup HS nastaven cca
1.2 mm pfed dosaZzenim koncového

: bodu cca na 40 ms.

N210 G1 G91 F1000

N220 X10 Y23 PHS(1) Nastavit vystup HS podle konfigurace v

: N10.

N330 X10 PHS(1,0.1,900) 0.1 mm za pocatecni polohou nastavit
: vystup HS max. na 900 ms.

N350 X20 PHS(-1,-0.3) 0.3 mm pied koncovou polohou reseto-
: vat vystup HS.

Zvlastnosti a omezeni:

® V kazdém kanalu je podporovan 1 vystup HS.

® Funkce plsobi pouze na pojezdovy pohyb, ktery je naprogramovan
ve stejne véte.

o Nastaveny vystup HS se resetuje teprve po uplynuti doby zapnuti.
Zakladni nastaveni nema na tento okamzik vliv.

® <Vzdalenost> se vztahuje vZdy k aktualni pozadované poloze z hle-
diska NC.
Systémové podminéna zpozdéni (napf. vyvolana funkcemi pohonu
nebo dobéhem os) pfitom nejsou brana v uvahu.

® Pokud se béhem doby zapnuti vyskytne nova uloha PHS, vymaze
NC jesté aktivni ulohu a provede novou.

1= Jestlize pfi dvou po sobé nasledujicich ulohach PHS nedojde ke
zméné signalu na vystupu HS, nemuze byt nova uloha zpravidla
rozpoznana externim hardwarem.
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4.52 Aktivace tabulek umisténi PmTSel, PMS
Nasledek
Aktivuje tabulky umisténi (tabulky oprav umisténi "Sikmé roviny”). Tyto
tabulky oprav jsou ulozeny jako soubory XML v systému soubor fizeni.
Programovani

Syntaxe:
PmTSel ({<Cesta>}<Nazev souboru>)

Zkratka: PMS (. . )
kde

<Cesta> Volitelné zadani cesty k adresari, v némz je ulozen <nézev
souboru>.
Bez zadani probiha hledani v cesté "/database”.
Pokud tam <nazev souboru> neexistuje, pouzije fizeni vyh-
ledavaci cestu pro podprogramy a hleda <nazev souboru>
také v jinych adresafich.

<Néazev souboru> Nazev souboru tabulky umisténi vCetné pfipony
souboru.
Tabulky se standardnim nazvem (PM<gislo>.pmt) mo-
hou byt aktivovany pfimo pomoci €isla, napf.
PmTSel(3) aktivuje tabulku PM3.pmt.

= Pokyny pro vytvareni a upravy tabulek umisténi naleznete v
navodu k obsluze fizeni!
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4.53 Programovani polarnich souradnic

4.53.1 Definice polu PolarPol, POP

Nasledek
® Definuje polatek polarni soustavy soufadnic vzhledem k aktivni
roviné aktivni programové soustavy soufadnic.

® Nastavuje polarni uhel 1 pro programovani polarnich soufadnic
(standardni adresa: A; definovatelna v MP 8005 00001) na 0 stupnid.

o Nastavuje polarni uhel 2 pro programovani polarnich soufadnic
(standardni adresa: B; definovatelna v MP 8005 00002) na 90 stupi-

o

u.

Programovani
Syntaxe:

PolarPol(<HKWert>,<NKWert>) Ur€eni pélu.

PolarPol(ACTPOS) Nastaveni pélu do aktualni po-
lohy.

PolarPol()nebo Nastaveni pélu na soufadnici
PolarPol(0) 0,0.

Zkratka: POP(..)

kde
<HKWert> Hodnota pdlu pro hlavni souradnici.
<NKWert> Hodnota pdlu pro vedlejsi soufadnici.

Zvlastnosti a omezeni:

® Pokud nepouZijete "PolarPol”, pouziva NC jako pdl po&atek aktivni
programové soustavy soufadnic.

® Naprogramovany pél zlstava ucinny pro aktualni rovinu pouze do
dalsiho pfepnuti roviny (viz strana 3-28).

PFiklad:

N10 G18 Pfepnuti na rovinu ZX se Z jako hlavni a X

: jako vedlejsi souradnici.

N30 GO X10 z25 Polohovaci pohyb v rychlém chodu na

: kartézské soufadnice X10 a Z25.

N40 POP(ACTPOS) Pro definici polu jsou prevzaty aktualni polo-

hové hodnoty (HKWert=25 NKWert=10).
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4.53.2 Programovani polarnich souradnic

IndraMotion MTX umoZzhuje programovat polarni soufadnice jak v
roviné (2D), tak i v prostoru (3D).

Pozadovany koncovy bod je zadan pomoci

® absolutni hodnoty poloméru (vzdalenost cilového bodu P od pélu)
® Polarni thel 1 a

® polarni uhel 2.

R: Absolutni hodnota
poloméru (= Xg=YR)
A: Polarni uhel 1
B: Polarni uhel 2

Pal XR X

Priklad: Polarni souradnice v roviné pfi aktivni funkci G17

Absolutni hodnota poloméru:

Programuje se vZzdy pomoci osové adresy aktualni pracovni roviny
(napf. "X’ nebo "Y” pfi aktivni funkci G17). Tato naprogramovana
soufradnice se oznacuje také jako soufadnice poloméru.

Udava pfi programovani absolutnich rozmérd vzdalenost cilového bodu
od pdlu a pfiinkrementalnim programovani vzdalenost cilového bodu od
pocatecniho.

Jsou-li obé mozZné osové adresy naprogramovany v jediné vété, objevi
se béhova chyba.

Polarni uhel 1:

e Standardné se programuje jako adresa "A” a lezi vzdy v aktualni pra-
covni roving.

® Naprogramovany polarni thel 1 se vZzdy vztahuje k naposledy na-
programované souradnicové ose poloméru. Kladna hodnota zna-
mena otaceni v matematicky kladném sméru a zlstava ucinna do té
doby, nez je naprogramovana nova hodnota.
Pfi aktivnim inkrementalnim programovani se naprogramovany uhel
inkrementalné vypocitava.

® P¥iaktivaci programovani polarnich soufadnic s POL se polarni uhel
1 nastavuje na hodnotu 0 stupnu.
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Polarni uhel 2:

Standardné se programuje jako adresa "B” a pfi aktivnim progra-
movani absolutnich rozmérd popisuje Uhel mezi normalovou osou (k
aktualni pracovni rovin€) a vektorem z aktualniho pélu do cilového
bodu. Zustava ucinny tak dlouho, dokud neni naprogramovana nova
hodnota.

Pfi aktivnim inkrementalnim programovani se naprogramovany uhel
inkrementalné vypocitava.

Pfi aktivaci programovani polarnich soufadnic s POL se polarni uhel
2 nastavuje na hodnotu 90 stupnu.

V takovém pfipadé se cilovy bod nachazi pfesné v aktivni pracovni
rovin€. Nyni plsobi polarni soufadnice pouze v roviné. VSechny
ostatni soufadnice mimo pracovni rovinu jsou interpretovany jako
kartézské. To plati obzvla$ také pro naprogramované hodnoty
soufadnic aktualni normalové osy!

"Skute€né” prostorové polarni soufadnice (sférické soufadnice) vzni-
knou, kdyz je polarni thel 2 rizny od 90 stupriti. Naprogramovani
hodnot souradnic aktualni normalové osy pak vede k béhové chybé.
V8echny soufadnice vné 3D prostoru vSak smi byt sou¢asné napro-
gramovany. Jako ve 2D pfipadé jsou i zde interpretovany jako
kartézskeé.

PFi polarnim uhlu 2 rovném 0 stupriti nehraje hodnota polarniho uhlu
1 Zadnou roli, protoZze naprogramovany bod leZi pfesné kolmo nad
polem.

Z A R: Absolutni hodnota poloméru
Y P (=Xr=YR)

A: Polarni uhel 1

B: Polarni uhel 2

Pél XR X

PFiklad: Polarni soufadnice v prostoru pfi aktivni funkci G17

Standardni adresy pro polarni uhly 1 a 2 se daji zménit pomoci
parametrui stroje 8005 0001 a 8005 0002. Mohou se proto ve vasem
zafizeni nazyvat jinak.
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Pfiklad: Programovani polarnich soufadnic v absolutnich rozmérech

N10 G18

N40 POP(25,10)

N50 G1(POL) Z20 A70

os oo

PFepnuti roviny. Zde: Pfepnuti na rovinu ZX se
Z jako hlavni a X jako vedlejSi soufadnici.

Definice pdlu v aktualni roviné (zde: s
kartézskymi soufadnicemi Z=25 a X=10).

Posuvovy pohyb v polarnich soufadnicich do
P2 (viz obr.): Bod P2 je definovan absolutni
vzdalenosti od pdlu (zde: 20 mm) a polarnim
uhlem 1 (zde: A=70 stupri(l) vzhledem k napro-
gramované ose poloméru (zde: osa Z).

X A P2 =3 : ujeta draha
20 /
207 /
AN
__ry
| VA
10 P6l P1
Q T T T —»> Z
P 10 20 30 40

N60 G1(POL) X20 A90

Posuvovy pohyb v polarnich soufadnicich do
P3 (viz obr.):

Bod P3 je definovan absolutni vzdalenosti od
polu (zde: 20 mm) a polarnim Ghlem 1 (zde:
A=90 stupnu) vzhledem k naprogramované ose
poloméru (zde: osa X).

Alternativné by bylo mozné také nasledujici na-
programovani:

N60 G1(POL) Z20 A180

nebo

N60 Z20 Al1l80

P2 - : Ujeta draha
- =P : Polohovy vektor
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Pfiklad: Programovani polarnich soufadnic v inkrementalnich rozm-
érech

N10 G17 G90 GO X0 YO0 Pocate¢ni poloha: PO
N20 G1(POL) X200 A0 P1

N30 G91 Y200 A30 P2
N40 A60 P3
N50 A60 P4
N60 A60 P5
N70 A60 P6
N80 A60 P7
N90 X0 PO
N100 M30
P3 YA /\ - : ujetd draha

P4 PO

P5
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4.54 Definice bodu zrcadlového prevraceni / otaceni PoleSet, PLS

Nasledek
Tato funkce ur€uje absolutni polohu polu pro pomucky zrcadlové
pfevraceni, nastaveni meéfitka a otaceni. Definovany pdl je pak
vztaznym bodem téchto pomucek a predstavuje tedy bod zrcadlového
pfevraceni / otaceni.

(= Funkce neni zapotiebi, kdyz ma byt zrcadlové prevraceni nebo
otoceni provedeno vzhledem k programovému nulovému bodu.

Plati:

® Funkce PoleSet je modalné ucinna. Poloha pdlu se vztahuje k ak-
tualni programové soustavé soufadnic a zUstava zachovana tak
dlouho, dokud neni resetovana na pocCatek programové soustavy
soufadnic nebo nové definovana.

® Funkce nezplsobuje zadny pojezd os.

® Funkce smi byt naprogramovana s jinymi podminkami a pomocnymi
funkcemi ve stejné véteé.

® Naprogramovany pél se vztahuje k funkcim zrcadlového prevraceni
(Mirror), nastaveni méfitka (Scale) a otaceni (Rotate).

Programovani
Syntaxe:

PoleSet(<Sou[Jadnice>) Nastaveni pélu na zadané soufadnice.
Zadané soufadnice musi byt oddéleny
carkami
napf.: PoleSet (X5,Y2)).

PoleSet(0) nebo Reset polu do po€atku programové

PoleSet() nebo soustavy soufadnic.

Zkratka: PLS(..)

Priklad:

N30 PLS(X5,Y2) Nastavit bod zrcadlového prevraceni /

: otaceni do polohy X=5 a Y=2.

N130 PLS() Resetovat bod zrcadlového prevraceni /

: otaceni do pocatku programové soustavy
soufadnic.

Zvlastnosti a omezeni:

® Poloha poélu musi byt zadana jako absolutni, tzn. vzhledem k
aktualnimu programovému nulovému bodu.
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4.55 Typ polohovani pro nekoneéné osy PosMode, PMD
Lokalni typ polohovani pro nekoneéné osy DC, ACP, ACN

Nasledek

Programovani

Urcuje, ve kterém sméru se maji otacet osy typu "Endlos” pfi polohovaci

procedure.

Plati:

® DC(...), ACP(...)aACN(...) plisobi na rozdil od "PosMode” po vétach
a prekryvaji v aktualni vété aktivni typ polohovani pfislusné napro-
gramované osy.

® Polohové udaje, které jsou naprogramovany ve spojeni s funkcemi

DC, ACP, resp. ACN, jsou vzdy interpretovany jako absolutni polo-
hové hodnoty.

Syntaxe:

PosMode(<Adr><Typ>) Aktivovat typ polohovani pro osu s adresou
<Adr> podle <typu>.V zavorkach smi byt
naprogramovano nékolik os. Pro nenapro-
gramované kruhové/nekonecné osy v ak-
tualnim kanalu aktivovat typ polohovani
podle MP 1003 00005.

PosMode() nebo Aktivovat typ polohovani vdech os v ak-
PosMode(0) tualnim kanalu podle MP 1003 00005.

Zkratka: PMD(..)

<Adr>=DC(<Hodnota>) Osa <Adr> pojizdi do absolutni polohy
<Hodnota> po nejkratsi draze.

<Adr>=ACP(<Hodnota>) = Osa <Adr> pojizdi do absolutni polohy
<Hodnota> v matematicky kladném sméru
(viz nasledujici upozornéni).

<Adr>=ACN(<Hodnota>) = Osa <Adr> pojizdi do absolutni polohy
<Hodnota> v matematicky zaporném
sSmeéru.

kde

<Adr>: Osova adresa.
Jsou povoleny nekoneéné osy (typu "Endlos”).
<Hodnota>: Informace o draze pro <Adr>.
<Typ>: Typ polohovani
0: Zadna polohovaci logika.
Smér pojezdu vyplyva vzdy vyhradné z rozdilu staré
a noveé polohy.
1:  NejkratSi draha.
Maximalni draha pojezdu osy je nejvys polovina
prislusné modulo hodnoty.
2: Podle naprogramovaného znaménka:
"+”: otaCeni doprava; "-”: otadeni doleva.



R911305815 / 01 | IndraMotion MTX Electric Drives | Bosch Rexroth AG ~ 4-99
and Controls

PosMode, PMD DC ACP ACN

= Matematicky kladny smér: Smér otaceni proti sméru hodinovych
rucicek s ohledem na souradnicovou osu ve sméru pocatku sou-
stavy soufadnic.

Priklad:

N40 B=ACP(-258) Nezavisle na "PosMode” pojizdi fyzicka osa s oz-

: nacenim "B” v matematicky kladném sméru do po-
lohy 258 stupfid. Znaménko je ignorovano.

N80 PMD(AlC2) Typ polohovani

osy A: nejkratSi draha
osy B:  podle MP 1003 00005
osy C: znaménko

Zvlastnosti a omezeni:

® Ve stejné vété mlze byt naprogramovano nékolik funkci DC, ACP,
resp. ACN (vzdy pro odliné osy).

® Funkce DC, ACP, resp. ACN jsou uginné pouze pro synchronni osy
typu "Rund” (kruhové) nebo "Endlos” (nekoneéné). Pokud je napro-
gramujete ve spojeni s jinymi typy os, jsou Fizenim ignorovany.

® Zaporné znaménko v polohovych udajich funkci DC, ACP, resp. ACN
je ignorovano.
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4.56 Presné programovani PrecProg, PRP

Nasledek

Snizuje posuv na konturovych pfechodech a na kruhovych segmentech
drahy tak, aby byla dodrZena pfedepsana piesnost.

PoZadovana presnost se da alternativné ovliviiovat zadanim

® maximalni pfipustné chyby kontury nebo poloméru & na kontu-
rovém pfechodu €i u kruhového oblouku, nebo

® maximalniho pfipustného dobéhu drahy o (vzdalenost roht), ktery
nesmi byt pfi projizdéni konturového pfechodu pfekrocen.

Soli3 - . = pozadovana kontura; pozadovana poloha
|:| O = skute¢na kontura; skute¢na poloha s "PrecProg”
T |:| Q = skute¢na kontura’; skuteéna poloha’ bez "PrecProg”
Chyba kontury
Pozadovana kontura Soll4

Pozadovana kontura
/" Skuteéna kontura s "PrecProg”

J Skuteéna
kontrua bez
"PrecProg”

Soll1 Skutec¢na kontura bez "PrecProg” Ist5 Soll5

Ist6

Ist2 Chyba kontury na pirechodu vét bez "PrecProg”

| "P »
recProg”)
|

| Rist (s "PrecProg”)

. ; Rsoll i
Pozadovana kontura . i
Chyba poloméru na kruhovém oblouku

(pfi konstantni rychlosti drahy)

Soll1 Soll5

Skute¢na kontura s "PrecProg”
Ist1 Soll6é

Chyba kontury na prechodu vét s "PrecProg”

(= Na rozdil od funkce ”Presné zastaveni” (G61/G62; viz strana 3-49)
neprobiha na prechodu vét nutné zabrzdéni na rychlost 0. Viz
7Zvlastnosti a omezeni”.
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Programovani

Syntaxe:

PrecProg nebo Zapnuti pfesného programovani.

PrecProg(1) Max. pfipustna chyba kontury/poloméru
¢ podle MP 8003 00001.

PrecProg(EPS<e>) Zapnuti pfesného programovani.
Maximalni pfipustna chyba kontury/po-
loméru: <e>.

PrecProg(DIST<d>) Zapnuti pfesného programovani.
Maximalni pfipustny dobéh drahy: <6>.
Pro kruhové segmenty drahy: vezméte v
uvahu hodnotu € z MP 8003 00001.

PrecProg() nebo Vypnuti pfesného programovani.

PrecProg(0)

Zkratka: PRP(..)

kde

<g>: Maximaini pfipustna chyba kontury/poloméru v mm, resp..

Inch (v zavislosti na G70/G71).
<9>: Maximalni pfipustny dobéh drahy v mm, resp. Inch (v zavis-

losti na G70/G71).

Zvlastnosti a omezeni:
® VSechny pfislusné osy musi byt nastaveny se stejnou dynamikou.

® Pokud funkce G8 a G62 nejsou aktivni, probéhne na kazdém
pfechodu vét zabrzdéni na v=0.

® Programovani pfesného zastaveni dava rozumné vysledky jediné
tehdy, kdyz se zanedba vliv zrychleni na dobéh.
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4.57 Cas spusténi zdvihu (koncovy bod interpolace) PtBIKEnd, PTE

Nasledek

Programovani

(= Pusobivsouvislostis funkcemi”dérovani” (vizstrana4-106) a’vy-

sekavani” (viz strana 4-74).

Funkce

e definuje pro zadané osy Casové referenéni udalost "NC-interpolator
dosahuje koncového bodu pojezdového pohybu” a

® urCuje Casovy interval mezi Casové referen¢ni udalosti a spusténim
zdvihu.

Timto zpusobem je mozné libovolné posouvat okamzik spusténi zdvihu
vzhledem k ¢asové referenci. MozZnosti jsou
® urychlené spusténi zdvihu
(napf. pro kompenzaci konstantni ¢ekaci doby zavislé na aplikaci,
ktera je zpusobena zpracovanim signalu) a
® zpozdéné spusténi zdvihu
(napf. pro zvySeni pfesnosti polohovani u os s nizou dynamikou,
nebo pfi dérovani s pfidrzovadi).

Dalsi funkce, které maji vliv na €as spusténi zdvihu:
PtBIKEnd (viz strana 4-102)
PtInpos (viz strana 4-105).

Syntaxe:
PtBlkEnd (<Osa><Cas>{,<Osa><Cas>}...)

Zkratka: PTE (. . )

kde

<Osa> Logicky nazev osy.

<Cas> Pozadovany €asovy interval (v ms) mezi ¢asoveé refe-
rencni udalosti a spusténim zdvihu.
0: Spusténi zdvihu v okamziku udalosti.

Zaporna hodnota: urychlené spusténi zdvihu
Kladna hodnota: zpozdéné spusténi zdvihu

Zvlastnosti a omezeni:
® Funkce PTD, PTE a PTI jsou modalné u¢inné a vzajemné se rusi.
® Dérovani nebo vysekavani musi byt aplikovano v MP 8001 00010.

® V/Sechny naprogramované ¢asy jsou zaokrouhleny na nasobky doby
cyklu SERCOS.
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® P¥fi pojezdovych pohybech, na kterych je zu€astnéno nékolik os s
riizné definovanymi ¢asovymi referencemi a &ekacimi dobami,
uréuje "nejslabsi” osa skute€né chovani pfi spusténi zdvihu. Pfitom
plati:
® QOsy s Casovou referenci "okno Inpos” (viz strana 4-105) jsou

"slab$i” nez osy s Casovou referenci "’koncovy bod interpolace”.

® P¥istejné Casové referenci je "nejslabsi” osa s nejdelSi Eekaci do-
bou.

® Pomoci funkce PtDefault (viz strana 4-104) se da spousténi zdvihu
vSech os v systému nastavit opét na standardni hodnoty.

Priklad:
- Osova konfigurace: X, Y, C
- Doba cyklu SERCOS: 3 ms

Nastaveni ¢asl spusténi zdvihu:

N10 PTE(X-10) Casové referenéni udalost pro osu X:
: "NC-interpolator dosahuje koncovy bod pojez-
dového pohybu”.
: Urychlené spusténi zdvihu o 10 ms.
N20 PTI(Y10,C2) Casové referenéni udalost pro osy Y a C: "Do-
: sazeno okno Inpos”
(funkce viz strana 4-105).
OsayY: Zpozdéné spusténi zdvihu o 10 ms.
Osa C: Zpozdéené spusténi zdvihu o 2 ms.

Uginky b&hem pojezdovych pohybu:

N100 G1 Y20 C10 Y ur€uje chovani pfi spudténi zdvihu, protoze pfi

: stejné Casové referenci byla naprogramovana delSi
Cekaci doba (viz N20).
ProtozZe se ¢ekaci doby zaokrouhluji na nasobky
doby cyklu SERCOS, dostavame skutecné
zpozdéné spusténi zdvihu o 12 ms.

N110 X20 C20 C urcuje chovani pfi spusténi zdvihu, protoze osy s

: Casovou referenci "okno Inpos” jsou “slabsi” nez
osy s ¢asovou referenci "’koncovy bod inerpolace”.
ProtoZe se ¢ekaci doby zaokrouhluji na nasobky
doby cyklu SERCOS, dostadvame skutecné
zpozdéné spusténi zdvihu o 3 ms.

N120 X30 X ur€uje chovani pfi spusténi zdvihu, protoze
: pouze osa X se pohybuje.
: Skute€né urychlené spusténi zdvihu: -9 ms.
N130 PTD Nastavit spusténi zdvihu vSech os v systému podle
: MP 8001 00020 a MP 8001 00021
(funkce viz strana 4-104).
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4.58 Cas spusténi zdvihu (nastaveni na standardni hodnotu) PtDefault,
PTD

Nasledek
> Pusobivsouvislostis funkcemi”dérovani” (vizstrana4-106) a”’vy-
sekavani” (viz strana 4-74).

Nastavuje okamzik spusténi zdvihu vSech os v systému na hodnoty defi-
nované v MP 8001 00020 a MP 8001 00021.

Programovani
Syntaxe:

PtDefault

Zkratka: PTD

Zvlastnosti a omezeni:
® Funkce PTD, PTE a PTI jsou modalné u€inné a vzajemné se rusi.
® Deérovani nebo vysekavani musi byt aplikovano v MP 8001 00010.

Priklad:
viz strana 4-103.

(= DalSifunkce, které maji vliv na ¢as spusténi zdvihu:
PtBIKEnd (viz strana 4-102)
PtInpos (viz strana 4-105).
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4.59 Cas spusténi zdvihu (okno Inpos) Ptinpos, PTI
Nasledek
(= Pusobivsouvislostis funkcemi”dérovani” (vizstrana4-106) a’vy-
sekavani” (viz strana 4-74).
Funkce
® definuje pro zadané osy Casové referencni udalost "Okno Inpos do-
sazeno” a
® urCuje Casovy interval mezi Casoveé referen¢ni udalosti a spusténim
zdvihu.
Timto zpusobem je mozné libovolné zpozdit okamzik spusténi zdvihu
vzhledem k Casové referenci (napf. pro zvy3eni pfesnosti polohovani u
os s nizkou dynamikou nebo pfi dérovani s pfidrzovaci).
(= DalSi funkce, které maji vliv na €as spusténi zdvihu:
PtBIKEnd (viz strana 4-102)
Ptinpos (viz strana 4-105).
Programovani

Syntaxe:
PtInpos (<Osa><Cas>{,<Osa><Cas>}...)

Zkratka: PTI(..)

kde
<Osa> Logicky nazev osy.
<Cas> Pozadovany ¢asovy interval (v ms) mezi ¢asové refe-

rencni udalosti a spusténim zdvihu.

Zvlastnosti a omezeni:
® Funkce PTD, PTE a PTI jsou modalné u¢inné a vzajemné se rusi.
® Dérovani nebo vysekavani musi byt aplikovano v MP 8001 00010.

® \/Sechny naprogramované ¢asy jsou zaokrouhleny na nasobky doby

cyklu SERCOS.

® P¥i pojezdovych pohybech, na kterych je zuastnéno nékolik os s
rizné definovanymi ¢asovymi referencemi a &ekacimi dobami,
ur€uje "nejslabsi” osa skutecné chovani pfi spusténi zdvihu. Pfitom
plati:
® QOsy s Casovou referenci "okno Inpos” (viz strana 4-105) jsou

v ryy

"slab$i” nez osy s ¢asovou referenci "koncovy bod interpolace”.

Pl

® P¥istejné Casové referenci je "nejslabsi” osa s nejdelsi Cekaci do-
bou.

® Pomoci funkce PtDefault (viz strana 4-104) se da spousténi zdvihu
v8ech os v systému nastavit opét na standardni hodnoty.

Ptiklad viz kap. 4.57.
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4.60 Dérovani

Nasledek

Programovani

Punch, PUN

Zapina nebo vypina funkci "dérovani”.
Pfi aktivovaném dérovani se

na konci kazdého naprogramovaného pojezdového pohybu (provoz
s jednotlivymi zdvihy), nebo

na konci kazdé dil¢i drahy vytvorené funkci "NUM?” (viz strana 4-76)
nebo "LEN” (viz strana 4-62)

spousti zdvih. Vysledny pojezdovy pohyb zacdina vzdy teprve po sko-
nceni zdvihu.

(= Funkce pro ovlivnéni ¢asu spusténi zdvihu:
PtDefault (viz strana 4-104)
PtBIKEnd (viz strana 4-102)
Ptinpos (viz strana 4-105).

Syntaxe:

Punch(1) nebo Zapnout dérovani.
Punch

Punch(0) nebo Vypnout dérovani.
Punch()

Zkratka: PUN (. . )

Zvlastnosti a omezeni:

Dérovani musi byt uvolnéno parametrem MP 8001 00010.

Funkce pusobi modalné a jiz na pojezdové pohyby, které jsou napro-
gramovany ve stejné vété.

Pomoci funkce "NUM” nebo "LEN” m(ize fizeni z naprogramované
pojezdové drahy automaticky generovat dilCi drahy, na jejichZ konci
je vzdy spustén zdvih.

Je-li zapnuto vysekavani (viz strana 4-74), rusi se volba funkce
dérovani.

Véty, které neobsahuji Zzadnou osovou soufadnici z aktivni roviny,
nespoustéji také zadny zdvih.

Pokud SPS potlacgi spousténi zdvihi, zUstane obrabéni stat v poloze
spusténi zdvihu, dokud SPS spousténi zdvih( znovu neuvolni.
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G90 je aktivni (programovani absolutnich rozméra)
Aktivni rovina:

- Aktualni poloha: X=0, Y=0, C=0

N10 C10 Punch(1l) Zapnout dérovani. Osa C se otoCi na 10
stupfid. Zadny zdvih, protoZe osy X a Y
nejsou naprogramovany.

N20 C60 Osa C se oto&i na 60 stuprii. Zadny
zdvih, protoZe osy X a Y nejsou napro-
gramovany.

N30 X0 Zadny pojezdovy pohyb, protoZe osa X je
jiz v poloze 0.

Zdvih, protoZe osa X lezi v aktivni roviné.

N40 LEN=12 Rozdélit nasledujici pojezdové véty na
stejné dil¢i drahy maximalné po 12 mm.

N50 X110 Pojezdova véta se rozdéli na 10 stejnych
diléich drah po 11 mm. Zdvih v polohach
X11, X22, X33 ...X99, X110.

N60 Y30 NUM=3 Pfekryva modalné plsobici hodnotu LEN
(N40) pro aktualni vétu.

Rozdélit pojezdové véty na 3 stejné dilCi
drahy. Zdvih pfi Y10, Y20, Y30.

N70 Y90 LEN pUsobi opét z N40.

Zdvih pFi Y42, Y54, Y66, Y78, Y90.

N80 X50 Y50 Punch() Vypnout dérovani.

: Pojezdovy pohyb na X=50, Y=50.

YA
72— 99r——————————— @
LEN=12 78 ®
Y42 az Y90 66 (©]
(5 dil¢ich drah
po 12 mm) 54 @
42 @
NUM=3 —_— 3 —— — — .
Y10 az Y30
(3 dilgich drah 20 ©
po 10 mm) - 1o ——— O]
0
0 11 223344 55 66 77 88 991‘10 X
- .
LEN=12
@ - Zdvih X0 az X110

(10 dil€ich drah po 11mm)
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4.61 Omezeni momentu RedTorque, RDT

Nasledek

"RedTorque” prekryva pro jednotlivé osy hodnotu parametru stroje
1003 00010 naprogramovanou hodnotou.
Samotna hodnota parametru stroje se tim neméni.

Timto zpusobem se da snizeny maximalni moment osy, ktery mize byt
ucinny po kladném impulsu signalu osového rozhrani "Omezeni mo-
mentu” (QAx_TrgLim), nejen pevné omezit na hodnotu parametru stroje,
ale také "dynamicky” nastavovat.

Programovani
Syntaxe:
RedTorque(<Osaf> Nastavit hodnoty pro snizeny maximalni
{,<Osaz2>{, ...}}) moment na naprogramované hodnoty.
RedTorque(0) nebo Nastavit hodnoty pro sniZzeny maximalni
RedTorque() moment na hodnoty parametru stroje

(MP 1003 00010).
Zkratka: RDT(..)

kde

<Osa i>: Fyzické nebo logické oznaceni osy vCetné pfislusného
maximalniho momentu jako % z klidového momentu osy.
Rozsah hodnot: 0 az 500 %.

Priklad:

N8 RDT(X5) S daldim kladnym impulsem pfisluSného osového signalu
: "Omezeni momentu” se omezuje maximalni moment osy
(zde X) na 5 % svého klidového momentu.
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4.62 Odstranéni osy ze skupiny os RemAXxis, RAX
Nasledek
Odstranuje synchronni osu z volajiciho kanalu. Ze synchronni osy se
pfitom stane asynchronni.
Asynchronni osa je potom programovatelna v kazdém kanalu pomoci
svého fyzického osového nazvu.
= Podrobné informace o funkci "Prfedavani os” naleznete v pfiru¢ce
”Funkéni popis”.
Programovani

Syntaxe:
RemAxis (<PAN> | <PAl> | <LAN>{, <PAN> | <PAI> | <LAN>}...)

Zkratka: RAX (. . )

kde
<PAN> Fyzicky nazev osy.
Urcuje osu, ktera ma byt odstranéna z aktualniho kanalu.
<PAI> Fyzicky index osy.
UcCinky jako <PAN>.
<LAN> Logicky nazev osy.

Uginky jako <PAN>.

Zvlastnosti a omezeni:
® Pfiprava vét se pfi odstranéni osy nezastavuije.

® Neplatné nazvy os zpusobuji chybové hlaseni.

® Je-i v systtmu definovana osa pro odstranéni, ktera ale jiz v ak-
tualnim kanalu neexistuje, neni vydano zadné chybové hlaseni.

® Osoveé polohy ve stejné vété musi byt vzdy naprogramovany za vyra-
zem RemAxis(...).

Priklad:

NO030 RAX(XP,2,Z) Fyzicka osa XP, fyzicka osa s indexem 2 a
: logicka osa Z budou odstranény z kanalu.
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RemLogName, RLN

4.63 Vymazani logického nazvu osy RemLogName, RLN

Nasledek
Vymaze logicky nazev synchronni osy ve volajicim kanalu.
Osa zlstava v kanalu, ale muze zde byt programovana pouze pomoci
svého fyzického nazvu nebo fyzického indexu.

= Podrobné informace o funkci ”Predavani os” naleznete v pfiru¢ce
”Funkéni popis”.

Programovani
Syntaxe:

RemLogName (<PAN> | <PAl> | <LAN>{, <PAN> | <PAI> | <LAN>}...)

Zkratka: RLN (. . )

kde

<PAN> Fyzicky nazev osy.
Urcuje osu, jejiz logicky nazev ma byt v aktualnim kanalu
vymazan.

<PAI> Fyzicky index osy.
UcCinky jako <PAN>.

<LAN> Logicky nazev osy.

Uginky jako <PAN>.

Zvlastnosti a omezeni:
® Zadana osa musi byt zastavena. Pokud tomu tak neni, generuje
fizeni chybové hladeni a pferusi program.

® Osoveé polohy ve stejné vété musi byt vzdy naprogramovany za vyra-
zem RemLogName(...).

Priklad:

N030 RLN(YP,3,2Z) Logické nazvy fyzické osy YP, 3. fyzické osy
: a logické osy Z budou ve volajicim kanalu
odstranény.
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4.64 Asynchronni podprogramy:
Definice bodu opétového najeti v asynchronnim
podprogramu REPOSTP

Nasledek
Definuje, jestli ma byt fizeni po skon¢eni asynchronniho podprogramu,
ve kterém je naprogramovana funkce REPOSTP, polohovano na
® pocatetni bod
® koncovy bod nebo
® bod preruseni
pfipadné pferusené pojezdové véty.
Pokud v okamziku pferuSeni nebyla aktivni zadna pojezdova véta, polo-
huje se fizeni vZdy na posledni aktivni soufadnice.
REPOSTP pfitom prekryva bod opétovného najeti pro pravé bézici
asynchronni podprogram, nastaveny dfive pomoci ASPRTP (viz strana
4-7).

(= Podrobné informace o pouzivani a parametrizaci asynchronnich
podprogrami naleznete ve funkéni pfirucce.

Programovani
Syntaxe:

REPOSTP (<Bod>)

kde

<Bod> PoZadovany bod opétovného najeti:
1: Pocatec¢ni bod
2: Koncovy bod
3: Bod preruseni

Zvlastnosti a omezeni:

® Funkce je uréena k pouzivani v asynchronnim podprogramu.

® Bod opétovného najeti pro bézici asynchronni podprogram, nasta-
veny dfive pomoci ASPRTP (viz strana 4-7), je po skon€eni podpro-
gramu automaticky opét ucinny.

® Mezitim provedené zmény oprav v asynchronnim podprogramu jsou
pfi internim vypoc&tu pozadovaného bodu opétovného najeti automa-
ticky brany v uvahu.
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4.65 Pomiicka: otaceni Rotate(...), ROT(...)

Nasledek

Programovani

Funkce otaceni patfi k pomuckam.
Rizeni otaci naprogramovanou konturu v aktivni roviné (informace o ro-
vinach viz G17, G18, G19 nebo G20).

Otaceni se vzdy vztahuje k aktualnimu bodu otac€eni (viz funkce PoleSet
na strané 4-97). Pokud nebyl bod otaceni explicitné naprogramovan, je
jim aktualni programovy nulovy bod.

PFi pouziti této funkce musi byt opakujici se useky programu, které jsou
oto€eny o urcity uhel, naprogramovany pouze jednou.

Kromé toho jiz nemusite napf. pfepocitavat rozméry uhlovych obrobku
na soufadnice zakladni soustavy soufadnic obrobku; pfevezméte jed-
noduse rozméry pfimo z vyrobniho vykresu a zadejte potiebny uhel
otoCeni. O zbytek se postara fizeni.

Otaceni je pomicka, a proto neméni aktualni programovou sou-
stavu souradnic. Pomlicka pouze predstavuje jinou moznost
zadavani programovych soufadnic.
Otaceni se muze pouzivat také spolecné se zrcadlovym
prevracenim a nastavenim méritka.

Plati:

® Funkce plisobi modalné. Zustava ucinna tak dlouho, dokud neni vyp-
nuta.

® Smi byt naprogramovana s jinymi podminkami a pomocnymi funk-
cemi ve stejné veéte.

Syntaxe:

Rotate(<Uhel oto[Jeni>) Zapnuti otoCeni o pozadovany <thel
otoCeni>.

Rotate(0) nebo Vypnuti otaceni pro vSechny osy v

Rotate() kanalu. VSechny uhly otaceni jsou

nastaveny na "0”. Najeté osové polohy
zUstavaji zachovany, dokud nejsou nové
naprogramovany.

Zkratka: ROT(..)

kde

<Uhel otaceni> > 0: Otadeni proti sméru hodinovych rugi¢ek
< 0: Otaceni ve smeéru hodinovych rugi¢ek
=0: Vypnuti otaceni.
VSechny dal§i naprogramované soufadnice aktivni
roviny se otoCi kolem bodu ota€eni (viz PoleSet na
strané 4-97).
Otaceni je ucinné az s dalSi pojezdovou informaci.
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Zvlastnosti a omezeni:
® Funkce bere v Uvahu interpolacni parametry pfi kruhové interpolaci.
® Ma vlivna programovatelné posunuti kontur (Shift). Viz strana 4-120.
® Nema vliv na:

® Posunuti nulovych bodu (G54-G59.5; viz strana 3-46),

® Posunuti programovych soufadnic (Trans nebo ATrans; viz strana
4-148),

Nastaveni programovych poloh ("SetPos”; viz strana 4-119),
Najeti na soufadnice referenéniho bodu (G74 ; viz strana 3-55),
Najeti do pevné osové polohy stroje (G76 ; viz strana 3-58),
Hodnoty oprav poloméru frézy a délky nastroje.

Priklad:

N30 ROT(45) Zapnout otaceni. VSechny dal$i naprogramované

: soufadnice aktivni roviny se oto¢i o 45 stuprill proti
sméru hodinovych ruci¢ek kolem pfipadné
naprogramovaného bodu otaceni.

Uginky funkce: ROT(45) Uginky funkce: ROT(-45)
(bodem otaceni je programovy (bodem otaceni je programovy
nulovy bod) nulovy bod)
Y A Y
/Ny
<
\
v
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b . -
P X T ~ X
\‘/ \
N
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Otaceni orientac¢niho vektoru
Orientacni vektor se otaci kolem normaly aktivni roviny.
Pfipadné aktivni nastaveni méfitka nebo bod zrcadlového prevraceni /
otaeni nema zadny vliv na vysledek.
Syntaxe je popsana v odstavci "Programovani”.
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4.66 Zaobleni rohti se zadanim odchylky RoundEps, RNE

Nasledek
Tato funkce vklada mezi 2 lineérni véty v hlavni roviné teéné pfechodové
oblouky.
Tim se sice ponékud zméni naprogramovana kontura na téchto rozich,
ale pro interpolaci jsou ziskany spoijité prabéhy rychlosti a zrychleni.

Programovani

Syntaxe:

RoundEps(<Odchylka>) Zapnout zaobleni rohd mezi 2 li-
nearnimi vétami.

RoundEps(DEF) Zapnout zaobleni roht mezi 2 li-
nearnimi vétami se standardni
odchylkou z MP 7050 00110.

RoundEps(0) nebo Vypnout zaobleni roht mezi 2 Ii-

RoundEps() nearnimi vétami.

Zkratka: RNE(..)

kde

<QOdchylka> Maximalni pfipustna odchylka (v mm) mezi
Zménénou a naprogramovanou konturou. Desetinna
mista jsou povolena.
Rizeni vypogitava vhodny teény pifechodovy oblouk.

Zvlastnosti a omezeni:

® Funkce "ChLength”, "ChSection”, "RoundEps” a "Rounding” pusobi
modalné a vzajemné se rusi.
e Rizeni neprovede funkci "zaobleni roht”, kdyz
® alespon jedna z obou sousednich vét neni linearni véta.
® alespor jedna z obou sousednich vét ma ¢ast drahy mimo vybra-
nou hlavni rovinu, nebo
® alespor jedna z obou sousednich vét ma drahu pojezdu, ktera je
menSi nez draha nastavena v MP 7050 00120 (2 az 90 um, stan-
dardni hodnota: 10 um), nebo
® piechod vét podle parametrll stroje je povazovan za spojity, tzn.
uhel mezi obéma vétami je mensi nez maximalni uhel zadany v
MP 7050 00130 (standardni hodnota = 1 stupen).
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4.67 Zaobleni rohtli se zadanim poloméru Rounding, RND

Nasledek
Tato funkce vklada mezi 2 linearni, kruhové, resp. spiralové véty v hlavni
roviné te¢né pfechodové oblouky.
Tim se sice ponékud zméni naprogramovana kontura na téchto rozich,
ale pro interpolaci jsou ziskany spoijité prabéhy rychlosti a zrychleni.

Programovani
Syntaxe:
Rounding(<Polom([Jr>) Zapnout zaobleni roht mezi 2 li-
nearnimi/kruhovymi/spiralovymi vétami.
Rounding(0) nebo Vypnout zaobleni roht mezi 2 li-
Rounding() nearnimi/kruhovymi/spiralovymi vétami.

Zkratka: RND(..)

kde

<Polomér> PoZadovany polomér pfechodového oblouku, dese-
tinna mista jsou dovolena.

Zvlastnosti a omezeni:
® Funkce "ChLength”, "ChSection”, "RoundEps” a "Rounding” pasobi
modalné a vzajemné se rusi.
e Rizeni neprovede funkci “zaobleni rohd”, kdyz
® alespori jedna z obou sousednich vét ma drahu pojezdu, ktera je
mensi nez draha nastavena v MP 7050 00120 (2 az 90 um, stan-
dardni hodnota: 10 um), nebo
® prechod vét podle parametrl stroje je povazovan za spoijity, tzn.
uhel mezi obéma vétami je mensi nez maximalni uhel zadany v
MP 7050 00130 (standardni hodnota = 1 stupen).
® Prozaoblenijsou brany v uvahu pouze slozky aktivni pracovni roviny.
To vede u prostorovych pfimek k tomu, Ze se méni jejich smér v pro-
storu. Néco podobného plati analogicky pro segmenty spiralove
drahy.

- == ~
: zménénd kontura '
— — : naprogramovand kontura | \
\

i/ . /Polomér \\
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Scale(...), SCL(...)

4.68 Pomucka: Nastaveni méritka Scale(...), SCL(...)

Nasledek

Programovani

Funkce nastaveni méfitka patfi k pomackam.
Rizeni zvétSuje nebo zmensuje naprogramovanou konturu vzhledem k
programovému nulovému bodu.

Nastaveni méfitka se vzdy vztahuje k aktualnimu bodu zrcadlového
prevraceni (viz funkce PoleSet na strané 4-97). Pokud nebyl bod zrcad-
lového prevraceni explicitné naprogramovan, je jim aktualni progra-
movy nulovy bod.

S pouzitim funkce nastaveni méfitka je mozné programovat kontury v
dil¢ich programech vzdy se stanovenou (normovanou) velikosti. Pfed
vyvolanim takového "normovaného” dil¢iho programu (napf. jako pod-
programu) nastavte pomoci faktorll méfitka pro kazdou osu méfitko na-
programované kontury.

P¥i vytvareni forem odlitkd a vykovkd tak mohou byt napf. snadno kom-
penzovany soucinitele smrsténi obrobk.

Nastaveni méfritka je pomucka, a proto neméni aktualni programo-
vou soustavu souradnic. Pomlicka pouze predstavuje jinou mo-
znost zadavani programovych souradnic.

Nastaveni méritka se mlze pouzivat také spole¢né se zrcadlovym
prevracenim a otacenim.

Plati:

® Funkce pUsobi modalné. Zistava ucinna tak dlouho, dokud neni vyp-
nuta.

® Smi byt naprogramovana s jinymi podminkami a pomocnymi funk-
cemi ve stejné véte.

Syntaxe:

Scale(<Osa1><Faktor>{,...}) Zapnout nastaveni méfitka pro
zadané osy s naprogramovanym
faktorem.

Scale(0) nebo Vypnuti nastaveni méfitka pro

Scale() v8echny osy v kanalu. VSechny

méritkové faktory jsou nastaveny
na hodnotu "1”.

Najeté osové polohy zUstavaji
zachovany, dokud nejsou nové

naprogramovany.
Zkratka: SCL(..)
kde
<Osaf> Osové adresy (napf. X), jejichz meéfitko ma byt

nastaveno.
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Naprogramovani osové adresy s kladnym faktorem akti-
vuje funkci.

Nasledkem toho jsou v3echny dalSi naprogramované
drahové prikazy pfislusné osy (napf. X10) interné
vynasobeny timto faktorem:

Faktor>1: kontura se zvétSuje
Faktor<1: kontura se zmensuje
Faktor =1: Kkontura zlstava beze zmény.

Nastaveni méfitka samo o sobé& nespousti zadny
pojezdovy pohyb a je ucinné teprve s dalSi pojezdovou
informaci.

Zvlastnosti a omezeni:

® Zaporné faktory méfitka nejsou dovoleny.

® Pfikruhové/spiralové/spiralové-N interpolaci musi byt méfitkové fak-
tory v8ech zuc€astnénych soufadnic roviny kruhu stejné! Jinak je ge-
nerovano chybové hlaseni.

® Funkce pusobi také na parametry interpolace |, J, K a na absolutni
hodnotu adresy R (pfi programovani polomeéru).

e Ma vlivna programovatelné posunuti kontur (Shift). Viz strana 4-120.
® Nema vliv na:

® Programovani posuvu nebo aktivni posuy,

® Posunuti nulovych bod( (G54-G59.5; viz strana 3-46),

® Posunuti programovych soufadnic (Trans nebo ATrans; viz strana

4-148),

Nastaveni programovych poloh ("SetPos”; viz strana 4-119),
Najeti na soufadnice referenéniho bodu (G74 ; viz strana 3-55),
Najeti do pevné osové polohy stroje (G76 ; viz strana 3-58),
Hodnoty oprav poloméru frézy a délky nastroje.

Priklad:

N30 SCL(X3,Y0.5)

Zapnout nastaveni méfitka. V8echny dalSi
naprogramované souradnice X jsou
vynasobeny hodnotou "3” a soufadnice Y
hodnotou "0.5".

20— O

P1 = pfed nastavenim méfitka
P1 P2 = vysledek nastaveni
méfitka

ST, 6 ¢ P2
|
| |
G/ ; ; ; 3
P 10 20 30 a0 +X
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4.69 Selektivni aditivni spojeni souradnic SelCrdCouple, SCC

Nasledek
Pfipojuje soufadnici obrobku aktualniho kanalu (cil) k soufadnici
obrobku jiného kanalu (zdroj). Hodnota soufadnice zdroje ma tedy adi-
tivni u€inek na hodnotu souradnice cile.
Timto zpUsobem je mozné skladat pohyby v aktualnim kanalu s pohyby,
které jsou naprogramovany v jiném kanalu.

Programovani
Syntaxe:
SelCrdCouple(SC<Kanal>, Zapnuti selektivniho
CL(<Q1>,<Z1>{{,<Qn>,<Zn>}...})) aditivnino spojeni soufadnic.
SelCrdCouple(0) nebo Vypnuti vSech aktivnich
SelCrdCouple() spojeni souradnic.
Zkratka: SCC(..)
kde

<Kanal> Cislo kanalu, ve kterém se nachazi <Qn>.
Zadana hodnota: Integer.
<Kanal> musi byt mensi nez Cislo aktualniho kanalu.

<Qn> Zdroj. Logicky nazev nebo logické Cislo soufadnice v
<kanalu>.
<Zn> Cil. Logicky nazev nebo logické Cislo soufadnice v

aktualnim kanalu.

Priklady:

SCC(SC1,CL(YA,YB)) Pfipojuje soufadnici YB v aktualnim kanalu k
souradnici YA z kanalu 1.

scc(sc1,CL(1,1,2,2)) PFipojuje soufadnice s logickymi Cisly 1 a2 v
aktualnim kanalu ke véem soufadnicim s
logickymi &isly 1, resp. 2 z kanalu 1.
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SetPos, SPS
4.70 Nastaveni programové polohy SetPos, SPS
Nasledek
Nastavuje aktualni programovy nulovy bod (vztaZeny k aktualni progra-
moveé soustavé soufadnic a aktivnimu nulovému bodu) na pfislusnou
naprogramovanou hodnotu, aniz by se spustily osové pohyby.
Nasledné se automaticky zobrazi nové polohové hodnoty.
Programovani
Syntaxe:
SetPos(<Souradnice>) Nastavit programovy nulovy bod pro osy
naprogramovaneé v <souradnicich>.
SetPos Zrusit vSechna posunuti spusténa funkci
SetPos.
Zkratka: SPS(..)
kde
<Souradnice>  Nastaveni osovych hodnot na uvedené soufadnice.
Zadané soufadnice musi byt oddéleny ¢arkou (napf.:
(X0,Y0)).
Zvlastnosti a omezeni:
® Jestli budou posunuti SetPos po zakladnim nastaveni vymazana
nebo zUstanou zachovana, se da nastavit pro jednotlivé kanaly po-
moci parametr( stroje.
Priklad:
Y - N10 G90 F200
80— . P1: N20 Gl X140 Y70
. AN N30 SetPos(X0)
70 » )
P11 P11 P2: N40 Gl Y30
60| P3: N50 G2 X-10 Y20 I-10
P4: N60 Gl X-55
50 - ¢ P5: N70 X-65 Y30
40 P6: N80 X85
5 P7: N90 X95 Y20
30 - 4 > P24 P8: N100 X-100
P8 P7, P4 PgJSetPos(XO)pg: N110 G2 X-110 Y30 J10
20 " - P10: N120 G1 Y70
10—+ -130 -120 -110 70 60 50 40 30 20 -0 @ 10 P11: N130 X5
Tt Tt —t PO: N140 X0 Y80
O S - N150 SetPos
PT 10 20 30 40 50 60 70 80 90 100 110 120 130 140 150 ¥ M30

(= Alternativné je mozné naprogramovat také prikaz DIN "G92”.

Prikaz G92 vSak nesmi byt naprogramovan spole¢né s pojez-
dovymi informacemi v jedné vété.
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4.71 Naprogramované posunuti kontur Shift, SHT
Nasledek
Funkce Shift patfi k pomuckam.
Rizeni posunuje naprogramovanou konturu paralelné s osami progra-
move soustavy soufadnic.
1= Shift je pomicka, a proto neméni aktualni programovou soustavu
souradnic. Pomicka pouze predstavuje jinou moznost zadavani
programovych souradnic.
Plati:
® Naprogramované posunuté soufadnice zustavaji u€inné tak dlouho,
dokud nejsou pfepsany novou vétou Shift nebo vypnuty.
® Naprogramovana funkce Shift sama o sobé nevede k Zadnému po-
jezdovému pohybu, ale ve stejné vété mohou byt naprogramovany
také pojezdové informace.
POZOR
Moznost poskozeni obrobku a stroje pfi chybném naprogra-
movani!
Funkce Shift je ovliviiovana zrcadlovym pfevracenim, nastavenim
méfitka a otacenim, tzn. souradnice nového konturového
nulového bodu, naprogramované ve vété Shift, se rovnéz
zrcadlové prevraceji, otaceji, resp. je nastavovano jejich méritko!
Programovani
Syntaxe:
Shift(<Souradnice>) Zapnout posunuti kontur.
Shift(0) nebo Vypnout posunuti kontur.
Shift()
Zkratka: SHT(..)
kde

<Souradnice>  Programové soufadnice posunutého konturového nu-
lového bodu. Nékolik soufadnicovych udaju se
oddéluje ¢arkami (napf.: SHT (X5,Y2)).

Pfiklad:

N10 SHT(X10,Y10,%50) Novyvkonturovy nulovy bod v X10, Y10,
: Z50. Zadny pojezd os.

N100 Gl X...Y...Z... Pojezd os s ohledem na posunuti.

N110 SHT(X20,Y20) Novy konturovy nulovy bod v X20, Y20,
: Z50 (posunuti Z zlstaval). Zadny pojezd
: 0s.

N210 SHT() X...Y...Z... Vypnout posunuti, najet s osami do na-

programované polohy.
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SMax, SMX

4.72 Omezeni poctu otacek SMin, SMN,

Nasledek

Programovani

SMax, SMX

Definuje rozsah otacek, ve kterém se smi pohybovat pocet otacek
vietena pfi pfimém programovani poctu otacek G97 a konstantni fezné
rychlosti G96 (viz strana 3-75) béhem useku obrabéni. Definovany roz-
sah otacek plati pro vSechny pfevodové stupné. Pfi aktivnim omezeni
poctu otacek jsou vdechny zadavané pocty otacek omezeny na napro-
gramované mezni hodnoty.

Zmény poctu otacek (i takové, které jsou zplsobeny potenciometrem
vietena) provadi systém jediné tehdy, kdyz se pohybuji uvnitf
pfedepsaného rozsahu poctu otacek.

Syntaxe:

SMin()<Pocet otacek1> Aktivuje jako dolni mez povoleného roz-
sahu poctu otacek <pocet otacek1>.

SMin(0)nebo Vypina dolni mez.

SMin() Aktualni pocet otacek pak neni zdola
omezen.

Zkratka: SMIN(..)

SMax(S<Pocet otSacek2>) Aktivuje jako horni mez povoleného roz-
sahu poctu otacek <pocet otacek2>.

SMax(0)nebo Vypina horni mez.
SMax() Aktualni pocet otacek pak neni shora
omezen.

Zkratka: SMX(..)

kde

<Pocet otacek1>: Nejmensi pfipustny polet otacek. Rozsah hodnot:
> 0.
Musi byt mensi nez <pocet otacek2>.

<Pocet otacek2>: Nejvétsi pfipustny pocet otacek. Rozsah hodnot: >
0.
Musi byt vétSi nez <pocet otacek1>.

Pfiklad:
N50 X.. Y.. SMN(S1500) Pocet otacek vietena musi byt v rozsahu

N60 X.. Y.. SMX(S2500) 1500 az 2500 ot./min.

N90 X.. Y.. SMN() SMX() Vypnout dolni a horni mez (= vypnuti
omezeni poctu otacek).

Zvlastnosti a omezeni:

® Omezeni pocCtu otacek pusobi, pouze kdyz naprogramované mezni
hodnoty poctu otacek lezi v mezich pfevodovych stuprid.
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4.73 Uvolnénilpfevzeti rezervovaného vietena SpAdmin, SPA

Nasledek

Programovani

Umozniuje
® uvolnit vieteno rezervované pravé v aktualnim kanalu, aniz by se ro-
tujici vieteno zastavilo

® nasledné ho prevzit libovolnym kanalem.

Vieteno se rovnéz uvolnuje pomoci funkce ”"Zastaveni vietena”
(viz strana 3-90).

Syntaxe:
SpAdmin (S<Num>=<Rezim>{, S<Num>=<ReZim>}...)

Zkratka: SPA(...)

kde
<Num> Cislo (index) vietena.

Rozsah zadani: 1...8. Integer.
<Rezim> 0: Uvolnit vieteno

1: Rezervovat a pfevzit uvolnéné vieteno

Zvlastnosti a omezeni:

® Zakladni nastaveni nebo funkce M30 uvolfuje vietena rezervovana
aktualnim kanalem pouze tehdy, kdyZ je na pfislusném misté v
MP7060 00020 zadan pfikaz pro "zastaveni vietena”.

Priklad:
N60 SPA(S1=0,52=0) 1. a 2. vieteno uvolnit.
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4.74 Definice (aktivace) svazku spojeni
Rozpojeni (deaktivace) svazku spojeni SpCoupleConfig, SPCC

Nasledek
e Definuje svazek spojeni a aktivuje jeho spojeni vietena.
Pfitom pfepina fizeni automaticky zu¢astnéné pohony vieten na roz-
hrani polohy.
® Pfidava nasledna vietena k existujicimu svazku spojeni nebo je
odebira z existujiciho svazku spojeni.
Pfidané pohony vieten se automaticky pfepnou na rozhrani polohy,
vyjmuté pohony vieten na rozhrani poctu otacek (pokud bylo na
prislusnych vretenech pfed spojenim aktivovano rozhrani poctu
otacek).
® Deaktivuje spojeni vietena svazku spojeni a rozpojuje cely svazek
spojeni.
VSechny zuc€astnéné pohony vieten se pfepnou na rozhrani poctu
otacek, pokud bylo na pfislusnych vietenech pfed spojenim akti-
vovano rozhrani poctu otacek.
Programovani
Syntaxe:
SpCoupleConfig Definovat svazek spojeni.

(CP=<Svazek>MA=<Master>,
S<Poradi>=1{{,S<Poradi>=1}...})

SpCoupleConfig Rozpojit svazek spojeni.
(CP=<Svazek>,MA=0)

SpCoupleConfig Pridat/odebrat nasledna
(CP=<Svazek>, vietena ke/ze svazku spojeni.

S<Poradi>=<Rezim>
{{,S<Poradi>=<Rezim>}...})
Zkratka: SPCC(...)

kde

<Svazek>  Cislo svazku spojeni.
Rozsah zadani: 1...4. Integer.

<Master> Cislo fidiciho vietena (index vietena).
Rozsah zadani: 1...8. Integer.

<Poradi> Cislo nasledného vFetena (index vietena).
Rozsah zadani: 1...8. Integer.

<Rezim> 0: Odstranit nasledné vieteno ze <svazku>.

1: Pfidat nasledné vieteno ke <svazku>.
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4.75 Vzdalenost spojeni nasledného vietena SpCoupleDist, SPCD

Nasledek

Programovani

Konfiguruje pro funkci "spojeni vieten” pozadovany rozdil poloh mezi
fidicim a naslednym vietenem v okamziku spojeni (pfi vytvofeni spo-
jeni).

Neni-li funkce pro poZzadované nasledné vieteno pouzita, €ini jeho polo-
hovy rozdil vuci fidicimu vietenu 0 stupfili (v okamziku spojeni).

Informace o najeti na aditivni uhlové posunuti mezi fidicim a
naslednym vietenem béhem aktivniho spojeni vieten viz funkce
”SpCouplePosOffs” na strané 4-126.

Syntaxe:

SpCoupleDist (S<Num>=<Vzdalenost>{, S<Num>=
<Vzdalenost>}...)

Zkratka: SPCD(...)

kde

<Num> Cislo nasledného vietena (index vietena).
Rozsah zadani: 1...8. Integer.

<Vzdalenost> Rozdil poloh mezi fidicim a naslednym vietenem ve
stupnich.
Rozsah hodnot: 0°< rozdil poloh < 360°.
Pokud je naprogramovana jina hodnota, je automaticky
prepocitana do zadaného intervalu.

Zvlastnosti a omezeni:

® Funkce smi byt naprogramovana pouze s vieteny, kterda momentalné
nepatfi k Zadnému svazku spojeni.
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4.76 Okno chyby synchronniho chodu SpCoupleErrWin, SPCE

Nasledek

Konfiguruje pro funkci "spojeni vieten” maximalni povolenou odchylku
polohy mezi poZadovanou a skute¢nou hodnotou nasledného vietena.

Pokud odchylka polohy leZzi béhem aktivniho spojeni v definovaném in-
tervalu, je vydan vystupni signal spojeny s vietenem "Synchronni chod
2,

Jestlize neni pouzita tato funkce pro pozadované nasledné vieteno, ini
jeho okno chyby synchronniho chodu +/-10 stupnua.

(= Viz téz funkce "SpCoupleSyncWin” na strané 4-128.

Programovani
Syntaxe:

SpCoupleErrWin (S<Num>=<Okno>{, S<Num>=<0Okno>}...)

Zkratka: SPCE (...)

kde
<Num> Cislo nasledného vFetena (index vietena).
Rozsah zadani: 1...8. Integer.
<Okno> Maximalni povolena odchylka polohy od pozadované

hodnoty ve stupnich.
Rozsah zadani: 0 az 359.9999.

Zvlastnosti a omezeni:

® Funkce smi byt naprogramovana pouze s vieteny, ktera momentalné
nepatfi k zadnému svazku spojeni.
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4.77 Uhlové posunuti pfi aktivnim spojeni SpCouplePosOffs, SPCP

Nasledek

Najizdi béhem aktivniho spojeni vieten do uhlového posunuti mezi
fidicim a naslednym vietenem. Relativni poCet otaCek mezi fidicim a
naslednym vietenem, s nimZ ma probéhnout najeti do uhlového posu-
nuti, se da podle potfeby naprogramovat.

= Po dobu trvani otaéeni resetuje fizeni vystupni signal pro vieteno
”Synchronni chod 1”.

Programovani
Syntaxe:

SpCouplePosO0f fs (S<Num>=<Posunuti>{{, S<Num>=<Posu-
nuti>}...}
{, POSVEL<Pocet otacek>)

Zkratka: SPCP(...)

kde

<Num> Cislo nasledného vFetena (index vietena).
Rozsah zadani: 1...8. Integer.

<Posunuti> Absolutni Uhel otoeni mezi Fidicim a naslednym
vietenem ve stupnich.
Rozsah hodnot: -3600° ... +3600°

<Pocet otatek> Relativni pocCet otaCek mezi fidicim a naslednym
vietenem, s nimz ma prob&hnout najeti do uhlového po-
sunuti.
Jednotka a standardni hodnota podle parametru pohonu
S-0-0222.
Po zadani zlistava <pocet otacek> interné ulozeny, do-
kud se nezméni opétovnym vyvolanim funkce.

Zvlastnosti a omezeni:

e Uhlové posunuti plisobi aditivné k ptipadné zkonfigurované vzdale-
nosti spojeni (viz strana 4-124).
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4.78 Cekani na Ghlové posunuti SpCouplePosOffs_Wait, SPCP_WAIT

Nasledek

Zastavuje dil¢i program, dokud na stroji skute€né neprobéhne najeti do
naprogramovaného uhlového posunuti svazku spojeni (SPCP; viz
strana 4-126).

Programovani
Syntaxe:

SpCouplePosOffs_Wait (CP=<Svazek>)

Zkratka: SPCP_WAIT(...)
kde

<Svazek>  Cislo svazku spojeni.
Rozsah zadani: 1...4. Integer.
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4.79 Okno synchronniho chodu SpCoupleSyncWin, SPCS

Nasledek

Konfiguruje pro funkci "spojeni vieten” maximalni povolenou odchylku
polohy mezi poZadovanou a skute¢nou hodnotou nasledného vietena.
® Pusobi pfi vytvofeni ¢i zméné spojeni (na zacatku synchronizacéni
faze).
Dil¢i program Ceka tak dlouho, dokud odchylka polohy nelezi uvnitf
definovaného intervalu.

® Plsobeni béhem spojeni:
Pokud odchylka polohy leZi v definovaném intervalu, je vydan
vystupni signal spojeny s vietenem "Synchronni chod 1.
Jestlize neni pouzita tato funkce pro pozadované nasledné vieteno, Cini
jeho okno synchronniho chodu +/-1 stuper.

1= Informace o pfidavném monitorovani béhem aktivniho spojeni viz
funkce "SpCoupleErrWin” na strané 4-125.

Programovani
Syntaxe:

SpCoupleSyncWin (S<Num>=<0Okno>{, S<Num>=<0Okno>}...)

Zkratka: SPCS (... )

kde
<Num> Cislo nasledného vretena (index vietena).
Rozsah zadani: 1...8. Integer.
<Okno> Maximalni povolena odchylka polohy od pozadované

hodnoty ve stupnich.
Rozsah zadani: 0 az 20.

Zvlastnosti a omezeni:

® Funkce smi byt naprogramovana pouze s vieteny, ktera momentalné
nepatfi k Zadnému svazku spojeni.
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4.80 Cekani na synchronni provozSpCouplePosOffs_Wait, SPCP_WAIT

Nasledek

Zastavuje dil¢i program, dokud neni Uspésné vytvoren, nové zkonfigu-
rovan nebo rozpojen svazek spojeni (SPCC; viz strana 4-123).

Programovani
Syntaxe:

SpCouple_Wait (CP=<Svazek>)

Zkratka: SPC_WAIT(...)

kde

<Svazek>  Cislo svazku spojeni.
Rozsah zadani: 1...4. Integer.
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4.81 Definice/rozpojeni skupin vieten SPG.., SPGALL
Nasledek

Skupiny vieten (nazyvané téz paralelni vietena) umoziuji zjedno-

duSené programovani nékolika vieten v souvislosti s funkcemi pro

pfevodové stupné, pravotocCivy/levoto€ivy chod, zastaveni vietena a

sefizeni vietena. Tim se uSetfi oddélené programovani jednotlivych

vieten.
(= Statické prifazeni vSech vieten k jednotlivym skupinam vieten je

mozné pomoci MP 1040 00002.

= Funkce ”"Skupina vieten” se nesmi zaménovat se "svazkem spo-
jeni” dvou nebo vice polohové regulovanych vieten. Zatimco
vietena skupiny vieten mohou bézet s rtiiznymi otackami, vSechna
vietena svazku spojeni bézi v principu synchronné.
Programovani

Syntaxe:

SPG<Skupina>(<Cisla>) Urduje, ktera vietena v aktualnim
kanalu maiji byt sdruzena jako sku-
pina vieten.

SPG<Skupina>(0) Obnovuje v aktualnim kanalu pro od-
povidajici skupinu vieten nastaveni
podle MP 1040 00002.

SPG<Skupina>(-1) Rozpojuje v aktualnim kanalu
pfisluSnou skupinu vieten.

SPGALL(0) Obnovuje v aktualnim kanalu pro
v8echny skupiny vieten nastaveni
podle MP 1040 00002.

kde

<Skupina>  Cislo skupiny vieten.
Rozsah zadavani: 1 az 4. Integer.

<Cisla> Cisla vSech vfeten (index vfeten) oddélena &arkou, ktera
maji byt pfifazena k pfisludné skupiné vieten.
Rozsah zadani: 1...8. Integer.

Zvlastnosti a omezeni:

e Konkurujici si ulohy mezi jednotlivymi vieteny a skupinami vieten,
naprogramovaneé ve stejné vété, vyvolavaji béhovou chybu.
(Pfiklad: N10 M3 M104).
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4.82 Zapnuti provozu osy C pro vietena SpindleToAxis, STA

Nasledek
Zapina vieteno, které je zaznamenano

e v MP 1001 00001 (typ funkce pohonu) jako vieteno / osa C a
e v MP 1040 00001 (vybér typu vietena) jako vieteno SERCOS,

do provozu osy C. Z vietena se pfitom z hlediska obrabéci techniky
stane asynchronni osa.

Na displeji se objevi jako asynchronni osa, ktera je nejprve v libovolné
poloze mezi 0 a 359.9999 stupni.

(= Podrobné informace o funkci "Prfedavani os” naleznete v pfiru¢ce
”Funkéni popis”.

Programovani
Syntaxe:

SpindleToAxis (<PAN> | <PAI>{,<PAN> | <PAI>}...)

Zkratka: STA(..)

kde
<PAN> Fyzicky nazev osy.

Urcuje vireteno, které ma byt pfepnuto do provozu osy C.
<PAI> Fyzicky index osy.

Uginky jako <PAN>.

Zvlastnosti a omezeni:
® Zadané vieteno musi byt zastavené. Pokud tomu tak neni, generuje
fizeni chybové hlaseni a pferusi program.

® QOsové polohy ve stejné vété musi byt vzdy naprogramovany za vyra-
zem SpindleToAxis(...).
PFiklad:

NO30 STA(CH) Fyzicka osa CH (tzn. vieteno, které ma v
: osovém provozu nazev CH) je pfepnuta na
asynchronni osu.
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4.83 Definice typu spline kfivky SplineDef, SDF
Nasledek
IndraMotion MTX podporuje nasledujici typy spline kfivek:
® Spline typu 0: Spline kfivka s programovanim koeficient(
(koeficienty polynomu ze systému CAD/CAM)
e Spline typu 1: Cl-spojité kubické spline kfivky s programovanim
opérnych bodu
(tangencialni pfechody v opérnych bodech)
e Spline typu 2: C2-spojité kubické spline kfivky s programovanim
opérnych bodu
(obloukoveé spoijité pfechody v opérnych bodech)
e Spline typu 3: B-spline kfivky s programovanim kontrolnich bodu
(kfivkovy priibéh v blizkosti opérnych bod).
Pozadovany typ spline kfivek se vybira a inicializuje pomoci funkce
"SplineDef” (SDF). Pak je mozné aktivovat spline programovani s
pouzitim funkce G6.
Programovani
Syntaxe:
SplineDef(<ld> {<Cleny>}) Inicializace typu spline
Zkratka: SDF (.. Kfivky.
kde
<ld>: maximalné 4-mistné celé Cislo pro variantu spline kfivek:
Typ spline | Misto
kFivek 1000. 100. 10. 1.
Typ spline | Parametri- Vypocet Stupen
kfivek zace teCen spline
0..3 0: Zadna 0: Zadny kiivky
1: Ekvidis- 1: Bessel 1.5
tantni 2: Akima
2: Chordalni | 3: Sehnen
3: Centri-
petaini
Typ spline 0 0 0 1.5
kiivek O
Typ spline 1 1.3 0...3 1.5
kfivek 1
Typ spline 2 1..3 0..3 1.5
kfivek 2
Typ spline 3 1..3 0 1.5
kfivek 3

IndraMotion MTX | R911305815 / 01

and Controls

SplineDef, SDF
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<Cleny>: Ne pro spline kfivky typu 0!

Seznam s nazvy soufadnic/os, které se maji zuCastnit
spline pohybu.

Ve <¢lenech>nenaprogramované soufadnice/osy se po-
hybuiji linearné.

OrientaCni soufadnice se daji naprogramovat také jako
spline funkce. Pfitom se ve <¢lenech> zadava "O” pro
orientaci nebo polarni soufadnice "phi” a "theta”.

Priklady:

N10 SplineDef(5) Inicializovat spline funkci typu 0 se
: stupném spline kfivek 5.

N20 SplineDef(2203,X,Y,Z) Inicializovat spline funkci typu 2 se

stupném spline kfivek 3 a chordalni
parametrizaci. Zu¢astnény jsou
soufadnice X, Y a Z.

N30 SplineDef(3103,x,y,z,0) Inicializovat spline funkci typu 3 se

: stupném spline kfivek 3 a ekvidi-
stantni parametrizaci. Zu¢astnény
jsou souradnice X, y, z a orientacni
soufadnice.
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4.84 Programovatelné rozdéleni drahy Split, SPT
Nasledek
Rozdéluje naprogramované pojezdové véty na nékolik dil€ich drah, po-
kud prekroci urcitou délku.
Programovani

Syntaxe:
split ({<Rezim>{, <Dilc¢i délka>})

Zkratka: SPT(...)

kde

<Rezim> 0: Funkce nepracuje.
1: Funkce pracuje modalné.
2: Funkce puUsobi pouze v naprogramované veéte.

Neni naprogramovano: PUsobeni jako pfi 0.

<Diléi délka> U linearnich vét:  délka dil&i drahy.
U kruhovych vét:  délka oblouku.
Programovaci jednotka jako pro soufadnice os.

Pokud neni <diléi délka> naprogramovana, plati:
Uginna <dilsi délka> odpovida pfiblizné maximalni
draze, ktera muze byt urazena ve 2 po sobé nasle-
dujicich interpolagnich taktech v zavislosti na aktualnim
pOSuvu.

Zvlastnosti a omezeni:

® Naprogramované rozdéleni drahy déli pojezdovou vétu pouze tehdy,
kdyz je jeji délka vétsi nez <dil¢i délka>.

o Jestlize <dil¢i délka> neni celym délitelem pojezdové drahy, je také
zbyvajici ¢ast povazovana za samostatnou dil&i délku.

® Pokud programovatelné rozdéleni drahy pusobi po vétach
(<Rezim>=2), musi byt ve stejné vété naprogramovan pojezdovy po-
hyb.

Priklad:

N20 Split(2,10) X100 Zapnout rozdéleni drahy ucinné po vétach

: pro N20. Pojezdovy pohyb v N20 se rozdéli

: na dil¢i drahy po 10 mm.

N120 Split(1l) Zapnout modalné ucinné rozdéleni drahy od

: N120. Pojezdové pohyby od N120 se rozdéli
na dil¢i drahy, které mohou byt pojizdény

: cca ve 2 interpolacnich taktech.

N220 Split(1,3.0) Zapnout modalné ucinné rozdéleni drahy od

: N220. Pojezdové pohyby od N220 se rozdéli

: na diléi drahy po 3 mm.

N320 Split() Vypnuti programovatelného rozdéleni drahy.
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4.85 Vieteno: Prepnuti rozhrani polohy / po¢tu otaéek  SpMode, SPM

Nasledek
Pfepina pohon vietena mezi otaCkovym a polohovym provozem.

Programovani
Syntaxe:

SpMode (S<Num>=<ReZim>{, S<Num>=<ReZim>}...)

Zkratka: SPM(...)

kde
<Num> Cislo (index) vietena.

Rozsah zadani: 1...8. Integer.
<Rezim> 0: Otackovy provoz

1: Polohovy provoz

Zvlastnosti a omezeni:
® Sefizeni vietena je pferuseno

e otaclejici se vieteno se pfi pfepnuti na polohovy provoz kratce za-
stavi.

Priklad:

N60 SPM(S1=1,S52=1) 1. a 2. vieteno pfepnout na polohovy
: provoz.
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4.86 Parametrizace statické orientace nastroje StatToolOri, STO

Nasledek

Programovani

Pomoci funkce G47(...) nebo G78 se pfifazuji opravy délky nastroje L4,
L, a L3 soufadnicovym smérlm L¢-, Lo- a L3. Tyto soufadnicové sméry
tvofi soustavu soufadnic a vektor opravy délky nastroje L ma v této
soustavé soufadnic slozky L4, Ly a L3.

Pfikazem StatToolOri se L otaci v této soustavé soufadnic o Eulerovy
uhly phi, theta a psi.

PFi této orientaci nastroje se vektor L otaci nasledujicim zpusobem:

® nejprve o uhel phi kolem soufadnicového sméru L3,

® pak o Uhel theta kolem oto€eného souradnicového sméru L,

® a nakonec o Uhel psi (y) kolem dvakrat otoéeného
souradnicového sméru Ls.

Syntaxe:
StatToolori ({<phi>{=}<¢>} {<theta>{=}<>} {<psi>{=}<y>})
Zkratka: STO(..)

kde

<phi> PFi aktivni transformaci os:
Nazev uhlu, ktery je zadan v MP 7080 00010[4].
Standardni: phi.
PFi neaktivni transformaci os: PHI

<theta> Pti aktivni transformaci os:
Nazev uhlu, ktery je zadan v MP 7080 00010[5].
Standardni: theta.
Pfi neaktivni transformaci os: THETA

<psi> PFi aktivni transformaci os:
Nazev uhlu, ktery je zadan v MP 7080 00010[6].
Standardni: psi.
PFi neaktivni transformaci os: PSI

<@><P>,<y> Absolutni Eulerovy uhly ve stupnich.
Programovani AC/IC je dovoleno.
Rozsah hodnot:
0°= @< 360°; 0°< = 180°; 0°< =< 360°.
Hodnoty mimo rozsah se automaticky
prepocitavaji do pfislusného intervalu.
Zvlastnosti a omezeni:
e Staticka orientace nastroje se parametrizuje pomoci funkce STO a
aktivuje pomoci funkce G47 (viz strana 3-44).
® Pokud je G47 pfi provadéni funkce STO jiz aktivni, je zména orien-
tace nastroje okam?zité ucinna.
e Jestlize nebyly véem 3 opravam délky nastroje L4, Ly a L3 pfifazeny
funkci G47(...) nebo G78 identifikatory soufadnic, bere Fizeni pfi

orientaci nastroje v uvahu pouze pfifazené souradnice a generuje va-
rovani.
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4.87 Tangencialni vedeni nastroje TangTool, TTL

Nasledek

Vede kruhovou nebo nekonecnou osu pod nastavitelnym uhlem podél
naprogramované drahy v aktivni roviné. Timto zpUsobem se muze
nastroj béhem zabéru kdykoli pohybovat pod pozadovanym uhlem na-
staveni k naprogramované draze.

Aby se nastrojova osa otocila na pfislusny poZadovany uhel nastaveni,
bere funkce u nastrojl s vice bfity v Gvahu pfipadné existujici symetrii
nastroje. Kromé toho mlze fizeni pfi ohybu kontury na pfechodu vét au-
tomaticky vlozit dalSi vétu, ktera otoCi nastrojovou osu o poZzadovany
uhel.

Plati

® \/ poloze osy otaceni nastroje 0 stupnu lezi standardni fezny smér
nastroje paralelné s kladnym smérem pojezdu hlavni osy aktualni ro-
viny.

Vedlejsi osa aktudlni roviny
pfi G17:Y)

=

® : Osa otaceni nastroje

Standardni fezny smér
v poloze osy otaceni nastroje 0 stupfid

>

Hlavni osa aktualni roviny
pfi G17: X)

e Uhel nastaveni udava rozdil uhl( mezi drahou a standardnim feznym
smérem nastroje.
Je 0 stupnu, kdyz standardni fezny smér nastroje prochazi te¢né k
naprogramovane draze.

Poloha nastroje bez
aktivované opravy nastroje

Standardni fezny smér

Poloha nastroje s aktivovanou
opravou nastroje

Standardni fezny smér

L4 /

—_—
Draha kladny uhel nastaveni

M / zaporny uhel nastaveni

® : Osa otaceni nastroje

Draha kladny uhel nastaveni

ﬁ /zaporny Uhel nastaveni

® “TangTool” nevede pfi zapnuti k Zadnému pojezdovému pohybu.
Naprogramovana nastrojova osa se nastavuje teprve s dalSim pojez-
dovym pohybem. Pfitom se v zavislosti na parametrizovaném uhlu ve
vlozené vété bui
® nejprve prochazi viozena véta pro otoCeni nastroje, nebo
® pieskakuje na zaCatek véty na polohu nastaveni.
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® Vypocet pro pozadované otaceni nastrojoveé osy pfi daném uhlu na-
staveni béhem kruhové drahy se provadi v taktu interpolatoru. Osa
nastroje se proto pfi takovych Usecich kontur otaci v taktu inter-
polatoru o aktualné vypocitany uhel nastaveni dal.

Syntaxe:

TangTool{({TAX{=}<Osa>} Zapnuti tangencialniho vedeni
{ SYM{=}<s>H,ANG{=}<a>} nastroje.
{IA{=}<zsw>H,PLC{=}<p>}}

TangTool() nebo Vypnuti tangencialniho vedeni
TangTool(0) nastroje.

Zkratka: TTL(..)

kde
<0Osa>:

<§>:

<g>:

<zZsw>:

Oznaceni osy, na kterou ma pusobit tangencialni vedeni

nastroje.

Je dovolen logicky &i fyzicky nazev osy nebo logické €islo

osy.

Pokud neni naprogramovano, plati MP 7050 00210.

Symetrie nastroje (zpravidla pocet bfitd).

Zadana hodnota: Integer, rGzna od O.

Nastroj se symetrii <s> dosahuje pfi otoceni o 360

stupiu / <s> technologicky ekvivalentni polohy.

Pfiklady: Obdélnikovy nastroj: <s> = 2, &tvercovy

nastroj: <s>=4.

1: Nesymetricky nastroj nebo existuje pouze jeden bfit.

>0: Symetricky nastroj, ktery ma nékolik bfitd se stejnymi
vzajemnymi rozestupy.
Pfi ohybu kontury se nastroj otaci jen do té miry,
aby byl daldi bfit v uhlu nastaveni ke kontufe.

<0: PFi zméné sméru (ohyb 180 stupnu) neprobiha
nezavisle na uhlu nastaveni Zzadné otoceni nastroje.
Jinak jako pfi ">0".

Pokud neni naprogramovano, plati MP 7050 00220.

Uhel nastaveni. Rozsah hodnot: -180 stupriti az +180 stupni-
a.

Udava rozdil uhld mezi drahou a standardnim Feznym
smérem nastroje.

Pokud neni naprogramovano, plati MP 7050 00250. Zde se
urCuje, jestli se aktualni uhel osy otageni nastroje pouzije
jako uhel nastaveni nebo ma byt pouzita hodnota z
MP 7050 002540.

Uhel ve vlozené vét&. Rozsah hodnot: 0 az 180 stuprit.
UrCuje, od jakého uhlu ohybu mezi dvéma vétami se ma
vkladat dal3i véta pro otoCeni nastrojové osy.

Pfi uhlech ohybu menSich nez <zsw> se pro otoCeni
nevklada Zadna zvlastni véta. Nastroj preskoCi na zaCatku
dalsi véty do nove polohy.

Pokud neni naprogramovano, plati MP 7050 00230.
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<p>: Zapnout nebo vypnout komunikaci NC-SPS béhem

provadéni viozené véty.

0: Vypnout komunikaci NC-SPS.
NC provadi vloZenou vétu bez podminek.

1: Zapnout komunikaci NC-SPS.
Provadéni otaceci véty je fizeno komunikaci mezi

NC a SPS.

Pokud neni naprogramovano, plati MP 7050 00260.

Piklady:
TTL

TTL (TAX=C,SYM1,ANG90,IA20,PLCO)
TTL (TAX3,SYM1,ANG90,IA20,PLCO)

TTL (TAX[NAMES ], SYM1,ANG90,IA20)

Zvlastnosti a omezeni:

Pro osu zadanou v

MP 7050 00210 se aktivuje tan-
gencialni vedeni nastroje s od-
povidajicimi hodnotami
parametru stroje.
Programovani s logickym
osovym nazvem.
Programovani s logickym
osovym Cislem.

Programovani s proménnou
CPL.

® "Tangencialni vedeni nastroje” nesmi byt aktivni zaroven s "tangen-
cialni orientaci nastroje” (viz strana 4-140).

® “Tangencialni vedeni nastroje” nesmi byt naprogramovano spole¢né

s pojezdovym pohybem.
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4.88 Tangencialni orientace nastroje TangToolOri, TTO

Nasledek

Programovani

= Pusobipouzevsouvislostisfunkcemi”Dérovani” (vizstrana4-106)

a "Vysekavani” (viz strana 4-74).

Pfi zapnutém dérovani/vysekavani zajiSuje, aby byl dérovaci/vy-
sekavaci nastroj pfi kazdém zdvihu nastaven v definovaném uhlu k na-
programované draze.

Pfi zdvihu na zagatku véty se pfitom - je-li to nutné - automaticky vklada
véta pro otoCeni nastroje.

Optimalni smér otaceni urcuje fizeni automaticky (nejkrat$i draha).
Osa otaceni je pevné dana parametrem MP 7050 00210.

Syntaxe:

TangToolOri({SYM<s>},{ANG<a>}) nebo Zapnuti tangencialni
TangToolOri(1) orientace nastroje
TangToolOri

TangToolOri() nebo Vypnuti tangencialni
TangToolOri(0) orientace nastroje

Zkratka: TTO...

kde
<s>: Symetrie nastroje (zpravidla pocet bfit().
Zadana hodnota: Integer, vétsi nez 0.
Nastroj se symetrii <s> dosahuje pfi oto¢eni o 360
stupnu / <s> technologicky ekvivalentni polohy.
Pfiklady: Obdélnikovy nastroj: <s> = 2, Ctvercovy
nastroj: <s>=4.
1: Nesymetricky nastroj nebo existuje pouze jeden bfit.
>1: Symetricky nastroj, ktery ma nékolik bfitd se
stejnymi vzajemnymi rozestupy.
SYM neni naprogramovano: Fungovani jako SYM1.
<a>: Uhel nastaveni k naprogramované draze.
Rozsah hodnot: -180 stupriti az +180 stupnd.

0: Nastrojova osa je nastavena v Uhlu 0 stupnit k naprogra-
movane draze.

ANG neni naprogramovano: Fungovani jako ANGO.

Zvlastnosti a omezeni:

® Funkce nesmi byt naprogramovana spole¢né s funkci "TangTool”
(tangencialni vedeni nastroje, TTL).

® P¥i aktivované funkci neni mozné "tangencialni vedeni nastroje’
(TTL, viz strana 4-137).

1]

Priklad:

® G90 je aktivni (programovani absolutnich rozmeéra)
® Aktivni rovina:  X/Y

® Nastrojova osa: C (modulo 360)
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TangToolOri, TTO

e Aktualni poloha: X=0, Y=0, C=0
® Dérovani/vysekavani je vypnuté.

N10 TangToolOri(1l) Zapnout tangencialni orientaci nastroje s
pusobenim jako SYN1 a ANGO.

N20 Gl G91 X10 Y10 Zatim zadna orientace osy C, protoze je
vypnuté dérovani/vysekavani.

N30 X10 Y10 Punch(1) Zapnout dérovani. Osa C se oto¢i na
45°,

N40 Y-10 Osa C se oto€i na -90°. Po modulo
vypoctu: C=270°.

N50 Punch(0) Vypnout dérovani.

N60 LEN=30 Nibble(1) Zapnuti vysekavani.

Pozadované délky dil€ich vét: 30 mm.

N70 G2 X114.6 157.3 JO Pulkruh s délkou oblouku 180 mm.
Véta je rozdélena na 6 dil€ich vét s
délkou oblouku po 30 mm.

N80 TTO() Vypnout tangencidlni orientaci nastroje.
Y C=OO
A (N70: 3. dil¢i draha) C=-30°=330°
e — (N70: 4. dil¢i draha)
7/ C=30° “ C=300°
C=45° / (N70: 2. dilei dréha) . (N70: 5. dil¢i
(N30) 7 ). draha)
C=0° —a0°
(N20) N c=60°
(N70: 1. dil¢i draha) \
Y \
o
! \ X
~
C=-90°=270° C=270°
/ (N40) (N70: 6. dil&i
C=90° draha)
(N70. Automaticky vytvofena
vloZena véta na zacatku véty . 20V nA .
pro ota€eni nastroje) ) skutecny pOJezd9vy ’pohyb
— — — : naprogramovana draha
Il : Poloha nastroje
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TappSp, TSP

4.89 Vybeér vietena pro
fezani vnitfnich zavita bez vyrovnavaciho skli¢idla TappSp, TSP

Nasledek

® Urcuje, ke kterym vietenlm se ma vztahovat G63.

Funkce "TappSp” plsobi tak dlouho, dokud ji znovu nenaprogramu-
jete. Plasobi také po "zakladnim nastaveni”!

® Bez naprogramovani funkce "TappSp” se G63 vztahuje vzdy k 1.

vietenu.
Programovani

Syntaxe:

TappSp(CAX<i>) Aktivovat fezani vnitfnich zavitl pro
jednotliva vietena pomoci Cisel
vieten.

TappSp(GRP<j>) Aktivovat fezani vnitfnich zavitl pro
vSechna vietena ze skupiny vieten.

TappSp(GRP<j>{,CAX<i>}) Aktivovat fezani vnitfnich zavitl pro

v8echna vietena ze skupiny vieten a
dal$i vietena pomoci Cisel vieten.

Zkratka: TSP(..)

kde
<j> Cislo vietena, ke kterému se vztahuje G63.

vietena v systému (max. 8). Celociselné.
Vice vreten se programuje s pouZzitim nékolika pfikazu
CAX</>, oddélenych ¢arkou.

<j> Cislo skupiny vieten, ke které se vztahuje G63.

skupiny vieten (max. 4). CeloCiselné.

Zvlastnosti a omezeni:
® Muze byt aktivovana pouze jedina skupina vieten pro G63.

e Cisla vfeten a pfipadné navic 1 skupina vieten se mohou libovolné
vzajemné kombinovat.

Priklad:
N20 TappSp(CAX2) Vybrat pro G63 vfeteno s Cislem
: vietena 2.

N120 TappSp(CAX2,CAX4,CAX7) Vybrat pro G63 vfetena s Cisly
: vietena 2,4 a’7.

N220 TappSp(GRP2) Vybrat pro G63 skupinu vieten s
: Cislem 2.
N320 TappSp(GRP3,CAX4) Vybrat pro G63 skupinu vieten s

Cislem 3 a kromé toho jesté
vieteno s Cislem vietena 4.
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TesDef, TCS

4.90 Definice TCS v programovych souradnicich

Nasledek
Vytvafi pfi aktivni 6-osové transformaci os nastrojovou soustavu
souradnic TCSy, ktera mize byt oproti posledni aktualni soustavé TCS
posunuta, resp. otoCena.
Hodnoty soufadnic zadané pro TCS;, se interné prepocitavaji v NC a
ukladaji v paméti oprav nastroje.
Viytvofena soustava TCS;, se da vypnutim funkce opét vymazat. Pritom
se znovu aktivuje posledni aktualni TCS.

Programovani
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TcsDef, TCS

1. Pokud jste to jesté neudélali, aktivujte transformaci os typu 3333301
(viz funkce "Coord(...)", strana 4-30).

2. Pouzijte nize uvedenou syntaxi.

Syntaxe:

TesDef({<Poloha>},{<Orientace>})

TesDef() nebo
TesDef(0)

Zkratka: TCS (...)
Detailni syntaxe:

TcsDef ({<x><px>}, {<y><py>}, {<z><pz>}, {<phi><g>} , {<theta>< >}, {<psi><y>} nebo

Definovat a aktivovat po-
lohu a orientaci soustavy

TCSp. Detailni syntaxe je

uvedena nize.

Vymazat TCS;, a znovu

aktivovat posledni ak-

tuélni TCS.

TcsDef ({<x><px>}, {<y><py>},{<z><pz>},{0 (<>, <>, <y>)} nebo

TcsDef ({<x><px>}, {<y><py>}, {<z><pz>},{0x (<@ >, <%>) Oy (<@ >,<>)} nebo
TcsDef ({<x><px>}, {<y><py>}, {<z><pz>},{0x (<g5>, <% >) 0Oz (<@>,<ih>)} nebo
TcsDef ({<x><px>}, {<y><py>}, {<z><pz>}, {0y (<¢>,<¥>) Oz (<g>,<i%>)} nebo

TcsDef ({<x><px>}, {<y><py>},{<z><pz>},{0x (<011>,<021>,<031>) Oy (<012>,<022>,<032>)} nebo
TcsDef ({<x><px>},{<y><py>},{<z><pz>},{0x (<011>,<021>,<031>) 0z (<013>,<023>,<033>)} nebo

TcsDef ({<x><px>}, {<y><py>}, {<z><pz>}, {0y (<012>,<022>,<032>) 0z (<013>,<023>,<033>)}

nebo

TcsDef ({<x><px>}, {<y><py>},{<z><pz>},{ROTAX (<q@,>,<}>) O(<S>)} nebo
TcsDef ({<x><px>}, {<y><py>},{<z><pz>},{ROTAX (<Uy>, <Uy>,<U;>) O(<p>)}

kde

<>

<y>

<z>

Nazev soufradnice, ktera je
MP 7080 00010[1]. Standardni: x

Nazev soufadnice, ktera je
MP 7080 00010[2]. Standardni: y

Nazev soufadnice, ktera je
MP 7080 00010[3]. Standardni: z

zadana

zadana

zadana

Vv

\"

\"
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TesDef, TCS

<px>, <py>, <pz>

<phi>
<theta>
<psi>

<@><P>,<y>

<@.><9.>
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Absolutni kartézské soufadnic osovych adres
<x>, <y> a <z>, vztazené k aktualni soustavé
soufadnic PCS. Hodnoty definuji po¢atek nové
soustavy soufadnic TCS,,

Programovani AC/IC je dovoleno.

Nazev Uhlu, ktery je zadan v MP 7080 00010[4].
Standardni: phi

Nazev uhlu, ktery je zadan v MP 7080 00010[5].
Standardni: theta

Nazev Uhlu, ktery je zadan v MP 7080 00010[6].
Standardni: psi

Absolutni Eulerovy uhly ve stupnich, vztazené k
aktualni soustavé souradnic PCS. Hodnoty defi-
nuji orientaci nove soustavy soufadnic TCSp,.
Programovani AC/IC je dovoleno.
Rozsah hodnot: 0°< ¢ < 360°;

0°< ¥=180°;

0°= y=360°.
Hodnoty mimo rozsah se automaticky
prepocitavaji do pfislusného defini¢niho inter-
valu.
Absolutni uhlové hodnoty ve stupnich.
Rozsah hodnot: 0°< ¢.. < 360°;

0°< ¢.. < 180°.
Pokud je jako . naprogramovana hodnota
mimo rozsah, je automaticky prepocitana do za-
daného intervalu.

0x (<011>,<021>,<031>)
Oy (<012>,<022>,<032>)
0z (<013>,<023>,<033>)

Ox (<gx>, <tk>)
OY(<¢5/>I <1%,>)
0z (<gz>, <th>)

ROTAX (<¢y>,<1},>)

Orientierung per Funktion Ox(..), Oy(..), Oz(..).
Ox(..) napfiklad definuje smér soufadnice x sou-
stavy TCS, ve vztazné soustavé souradnic
PCS. Analogické uvahy plati pro Oy(..) a Oz(..).
Smér mize byt zadan bui odpovidajicimi
polarnimi uhly <@..> und <.>, nebo pomoci
kartézskych slozek sloupcovych vektort orien-
tacniho tenzoru TCS,.

Jsou dovoleny pouze absolutni rozméroveé
udaje.

Hodnoty slozek sloupcovych vektora (o..) jsou
automaticky normovany na 1.

Definice osy otaCeni pomoci polarnich ahli (g,
).

ROTAX (<uy>,<u,>,<u;>) Definice osy otaceni pomoci kartézskych

slozek <u,>, <u,>, <u,>v absolutnim rozméru.
Automatické normovani na 1.
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0(<5>) Udava inkrementalni uhel <g> ve stupnich, o
ktery se ma otoCit orientacni tenzor TCSp,
vychazejici z orientacniho tenzoru posledni ak-
tualni soustavy TCS, kolem osy otaceni.

Jsou povoleny hodnoty vétsi nez 360 stupnd.
Smér otaceni se vybira pomoci znaménka.

Zvlastnosti a omezeni:
® Je zapotfebi aktivni transformace os typu 3333301.

® P¥inovém programovanifunkce "Coord(...)” (viz strana 4-30) se dfive
vytvofena soustava TCS,, automaticky vymaze a znovu se aktivuje
posledni aktualni TCS.

® Pokud se pfi programovani sloupcovych vektor( tenzoru ukaze, ze
jsou dva sloupcove vektory paralelni nebo antiparalelni, neni mozné
vypocitat orientaéni tenzor.
Objevi se béhova chyba.
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4.91

Nasledek

Programovani:

and Controls

ThreadSet, TST

Pridavné funkce k fezani zavitu ThreadSet, TST

Pomoci funkce "ThreadSet” mlzete do¢asné prizplsobit jednotlivé dilci
oblasti funkce G33.
Pfitom potladi Fizeni statické hodnoty uloZzené v parametrech stroje.

"ThreadSet” umozriuje

® PFizpusobeni dynamiky a zpétného pohybu

® Prepinani provoznich rezimu( vietena (regulace poctu otacek, regu-
lace polohy)

e Nastaveni signalu na rozhrani kanalu (moznost konfigurace v ramci
signalu "aktivni funkce” podle parametrd stroje).

Zakladni nastaveni nebo M30
® opét rusi nastaveni dana funkci "ThreadSet”
® maze signal rozhrani nastaveny funkci "ThreadSet”

® piepinahlavni vieteno zpét do provozu s regulaci otacek, pokud bylo
predtim pfepnuto pomoci funkce "ThreadSet(SPC1)” do provozu s
regulaci polohy.

VS8echny nize popsané dil¢i funkce se daji naprogramovat také
spolecné ve vété "ThreadSet”, oddélené ¢arkou.

konfigurace dat zpétného pohybu

Syntaxe:
ThreadSet (RD (<Hodnota HA> , <Hodnota NA>{, -1}))

Zkratka: TST (. .)

kde

<Hodnota HA> Draha zpétného pohybu (inkrementélni v mm) ve
sméru hlavni osy aktualné vybrané roviny (G17, G18,
G19, G20).
Hodnota musi byt vZdy naprogramovana, ovéem vyznam
ma pouze u podélnych a kénickych zavitu.

<Hodnota NA> Draha zpétného pohybu (inkrementalni v mm) ve
sméru vedlejSi osy aktudlné vybrané roviny.
Hodnota musi byt vZdy naprogramovana, ovéem vyznam
ma pouze u spiralovych a kénickych zavitl.

-1 ”"-1” muze byt podle potfeby zadano jako tfeti parametr.
V takovém pfipadé jsou opét ucinna data zpétného po-
hybu z MP 7050 00645 a MP 7050 00650.
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ThreadSet, TST

Programovani: uvolnéni zpétného pohybu
Syntaxe:
ThreadSet (RON<Stav>) nebo
TST(..)
kde
<Stav> 0: Vypnuti rychlého zpétného pohybu.
1: Zapnuti rychlého zpétného pohybu.
Programovani: konfigurace dynamiky
Syntaxe:
ThreadSet (DYN ({<Skok>},{<Zrychleni>H, <Brzdné zrychleni>}) )
nebo
TST(..)
kde
<Skok> max. povolena rychlost skoku v mm/min.
Pfi zadani ”-1” plati opét MP 7050 00610.
<Zrychleni> Zrychleni v m/s2.

Pfi zadani ”-1” plati opét MP 7050 00615.
<Brzdné zrychleni> Brzdné zrychleni v m/s2.
Pfi zadani "-1” plati opét MP 7050 00620.

Programovani: pfepnuti provozniho rezimu vietena

Syntaxe:

ThreadSet (SPC<Stav>) nebo

TST(..)

kde

<Stav> 0:
Zapnuti hlavniho vietena v provozu s regulaci poctu
otacek.

1:
Zapnuti hlavniho vietena podle nastaveni 7050 00600
[3] do provozu s regulaci polohy.

Informace o hlavnich vietenech viz strana 4-70.

Programovani: ovliviiovani signalu rozhrani kanalu
Syntaxe:
ThreadSet (TCI<Stav>) nebo
TST(..)
kde
<Stav> 0: Maze signal rozhrani kanalu

1: Nastavuje signal rozhrani kanalu

(= Ktery signal narozhrani kanalu bude ovliviiovan, se da zkonfiguro-
vat v ramci signala ”Aktivni funkce” pomoci parametru stroje.
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4.92

Nasledek

and Controls

Trans, TRS ATrans, ATR
Posunuti programovych souradnic Trans, TRS
Aditivni posunuti programovych souradnic ATrans, ATR

"Trans” posunuje aktivni programovou soustavu soufadnic paralelné se
soufadnicovymi osami aktualni soustavy soufadnic obrobku.

"ATrans” umoziuje dalsi paralelni, vzdy aditivné pusobici posunuti pro-
gramove soustavy soufadnic.

Tak |ze provést dil&i program beze zmény naprogramované kontury na
libovolnych mistech v soustavé soufadnic obrobku. Pomucky pro
zadavani, které jsou zaloZeny stavi na aktivni programové soustavé
soufadnic (napf. naprogramované posunuti kontur, nastaveni méfitka,
zrcadlové prevraceni, otaceni), jsou nezavislé na posunuti progra-
movych soufadnic a nemusi se proto také pfizplisobovat.

+ZW
+Zpp +Yp2

ATrans

W = nulovy bod aktivni soustavy soufadnic obrobku
P1 = nulovy bod 1. posunuti programovych soufadnic
P2 = nulovy bod 2. posunuti programovych soufadnic

Plati:

e Naprogramovani posunuti programovych soufadnic nespousti
Zadny pojezdovy pohyb.
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Trans, TRS ATrans, ATR

Programovani
Syntaxe:
Trans(<Souradnice>)

Trans() nebo
Trans(0)

Zkratka: TRS(..)

ATrans(<Souradnice>)

ATrans() nebo
ATrans(0)

Zkratka: ATR(..)

Priklad:
N10 TRS(X10,Y10,%50)

N50 ATR(X20,Y10)

N80 ATR()

N180 TRS()

Electric Drives | Bosch Rexroth AG  4-149
and Controls

Zapnuti posunuti programovych
soufadnic.

Nulovy bod programové soustavy
souradnic je nastaven na naprogramo-
vané <souradnice> aktivni soustavy
soufadnic obrobku.

Smi byt naprogramovano nékolik
soufadnicovych os oddélenych Carkou v
zavorce

(PFiklad: TRS (X100,Y50,250)).

Vypnuti vSech posunuti programovych
soufadnic.

Zapnuti aditivniho posunuti programovych
soufadnic.

Nulovy bod vysledné programové sou-
stavy soufadnic je nastaven na naprogra-
mované <soufadnice> aktivni programové
soustavy souradnic.

Smi byt naprogramovano nékolik
soufadnicovych os oddélenych ¢arkou v
zavorce.

Vypnuti aditivnich posunuti programovych
soufadnic.

Nastavit nulovy bod programové soustavy
soufadnic do polohy X10 Y10 Z50 aktualni
soustavy soufadnic obrobku.

Nulovy bod vysledné programové soustavy
soufadnic je v poloze X30 Y20 Z50 vzhledem
k plvodni soustavé soufradnic obrobku.

Vypnuti aditivniho posunuti programovych
soufadnic. Nulovy bod programové soustavy
soufadnic je opét v poloze X10 Y10 Z50
vzhledem k plvodni soustavé souradnic
obrobku.

Vypnuti vSech posunuti programovych
soufadnic.
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VirtAxisPos, VAP

4.93 Virtualni pohony VirtAxisPos, VAP

Nasledek
Nastavuje polohu virtualnich synchronnich os v aktualnim kanalu.

(= DalSi informace o virtualnich pohonech naleznete v pfiruéce
”Funkéni popis”.

Programovani
Syntaxe:

VirtAxisPos (<Osa 1><Hodnota>,<0Osa n><Hodnota>, ...)

Zkratka: VAP (...)

kde

<Osa x> Adresa virtualni osy.
<Hodnota> Polohova informace o <ose x>.
Priklad:

VAP (VX150) Polohovat osu VX na 150mm.

Zvlastnosti a omezeni:
® [okalni inkrementalni programovani (IC...) neni dovoleno.
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WaitAxis, WAX
4.94 Prevzeti osy, prip. €ekani WaitAxis, WAX
Nasledek
Pfebira asynchronni osu do volajiciho kanalu. Z asynchronni osy se
pfitom stane synchronni.
Osa se pak da naprogramovat v aktualnim kanalu pomoci svého fy-
zického nebo logického osového nazvu.
(= Podrobné informace o funkci ”Prfedavani os” naleznete v pfiruéce
”Funkéni popis”.
Programovani

Syntaxe:
WaitAxis (<PAN> | <PAI> ,{<LAN>K, <PAN> | <PAI> ,{<LAN>}}...)

Zkratka: WAX (. . )

kde
<PAN> Fyzicky nazev osy.
Urcuje osu, ktera ma byt pfevzata do aktualniho kanalu.
<PAI> Fyzicky index osy.
UcCinky jako <PAN>.
<LAN> Logicky nazev osy.

Je-li naprogramovan, dostava integrovana osa v ak-
tualnim kanalu logicky nazev <LAN>.

<LAN> musi byt definovano v MP 7010 00010 (logické
oznaceni os) nebo MP 7010 00020 (volitelné oznaceni
0S).

Zvlastnosti a omezeni:

® Pokud pfebirana osa jesté neni zastavena, ¢eka pfiprava vét, az se
osa zastavi. Potom je osa prevzata.
Na rozdil od funkce "GetAxis” (viz strana 4-51) se neobjevi zadné
chybové hladeni a nedojde k pferuseni programu.

® QOsové polohy ve stejné vété musi byt vzdy naprogramovany za Wai-
tAxis(...) a smi byt naprogramovany jediné tehdy, kdyz neni aktivni
zadna transformace os.

® Pfebirané osy nesmi byt zuCastnény v Zadné aktivni oblasti monito-
rovani (viz strana 4-2).

Priklad:

N030 WAX(YP,,ZP,Z) Priprava vét Ceka pfipadné na zastaveni

: fyzickych os YP a ZP. Potom jsou osy
pfevzaty do volajiciho kanalu.
Zatimco osa YP je i ve volajicim kanalu oz-
nacena jako adresa YP, ZP dostava ve vo-
lajicim kanalu adresu Z.
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Writeld, WID

4.95 Zapis parametrit SERCOS Writeld, WID

Nasledek
Zapisuje naprogramované parametry pohonu SERCOS (S-x-xxxx,
P-x-xxxx) do jednoho nebo vice pohond.
Pro parametry pohonu SERCOS, specifické pro urcity vyrobek
(P-x-xxxx), je mozné zapisovat také celé seznamy hodnot maximalné se
16 hodnotami nebo seznamy ID maximalné s 8 identifika&nimi Cisly.

Predpoklady:
® Parametr musi byt platny a zménitelny ve fazi SERCOS 4.
® Hodnota parametru lezi v povoleném rozsahu hodnot.

® Pohon je pomoci rozhrani SERCOS pfipojen k fizeni a probiha cy-
klicka komunikace mezi fizenim a pohonem.

= Pro ¢teni parametri pohonu SERCOS je k dispozici pfikaz CPL
SCS.

NEBEZPECI
Nespravna nebo neodborna zména parametrii pohonu SERCOS
muze vést k poSkozeni obrobku, resp. stroje a k nebezpeénym ¢i

nepredvidatelnym reakcim stroje.

Pro spravné pouzivani jsou zapotiebi informace o parametrech
pohonu SERCOS, které jsou k dispozici v pohonu. Prostudujte si
proto dokumentaci pohonu.

Programovani Zapis parametru do jednoho nebo nékolika pohon
(pro synchronni osy):

Syntaxe:
WritelId(<Par>,<SA1><W1>{,<SAn><Wn>}...)

Zkratka: WID(...)

kde
<Par> Standardni parametr (S-x-xxxx) nebo
parametr specificky pro vyrobek (P-x-xxxx).

<SA1>...<SAn> Logicka osova adresa pohonu SERCOS.
<W1>...<Wnh> Hodnota, ktera ma byt zapsana do <Par>.
Priklad:
N100 WID(P-0-0500,X10,Y20,230)  ZapsatP-0-0500:

v pohonu osy X: 10

v pohonu osy Y: 20
v pohonu osy Z: 30
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Writeld, WID
Programovani Zapis parametru do jednoho nebo nékolika pohonu
(pro vietena a asynchronni osy):
Syntaxe:
WriteId(<Par> DRIVE (<AAT>,<W1>{,<AAn>,<Wn>}...))
Zkratka: WID(...)
kde
<Par> Standardni parametr (S-x-xxxx) nebo
parametr specificky pro vyrobek (P-x-xxxx).
<AA171>...<AAn> Fyzicky osovy index nebo fyzicky osovy nazev po-
honu SERCOS. Pomoci syntaxe DRIVE(...) smi byt
definovano max. 8 pohond.
<W1>...<Wn> Hodnota, ktera ma byt zapsana do <Par>.
Programovani Zapis hodnot seznamu parametri do pohonu:
Syntaxe:
WriteId(<Par> LIST(<AT71>,<W1>{,<Wn>}...))
Zkratka: WID(...)
kde
<Par> Parametr specificky pro vyrobek (P-x-xxxx), ktery ob-
sahuje seznam hodnot.
(standardni parametry (S-x-xxxx) nejsou dovoleny!)
<A1>...<An> Fyzicky osovy index nebo fyzicky osovy nazev po-
honu SERCOS.
<W17>...<Wh> Maximalné 16 hodnot, které maiji byt zapsany do
<Par>.
Priklad:
N100 WID(P-0-0515 LIST(1,0.5,0.2) P-0-0515v pohonu 1
popsat 2 hodnotami
Programovani Zapis identifikaénich €isel ze seznamu ID do pohonu:

Syntaxe:
WriteId(<Par> ID_LIST(<AT7>,<ld1>{,<ldn>}...))

Zkratka: WID(...)

kde

<Par> Parametr specificky pro vyrobek (P-x-xxxx), ktery ob-
sahuje seznam ID.
(standardni parametry (S-x-xxxx) nejsou dovoleny!)

<A1>..<An> Fyzicky osovy index nebo fyzicky osovy nazev po-
honu SERCOS.

<ld1>...<ldn> Maximalné 8 identifikacnich Cisel, ktera maji byt
zapsana do <Par>.
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Priklad:

N100 WID(P-0-0417 ID LIST(X,S-0-47,S-0-51) P-0-0417 v po-
honu osy X pop-
sat 2 identifi-
kacnimi Cisly.

Zvlastnosti a omezeni:
® Funkce nesmi byt naprogramovana béhem obrabéni kontur.

® Naprogramované parametry se zapisuji az po zastaveni pfislusného
pohonu.
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ZoTSel, ZOS
4.96 Aktivace tabulek posunuti nulovych bod ZoTSel, ZOS
Nasledek
Aktivuje tabulku posunuti nulovych bodd (tabulka NPV). Tabulky NPV
jsou ulozeny jako soubory XML v systému soubort Fizeni.
Programovani

Syntaxe:
ZoTSel ({<Cesta>}<Nazev souboru>)

Zkratka: ZOS (. .)

kde

<Cesta> Volitelné zadani cesty k adresari, v némz je ulozen <nézev
souboru>.
Bez zadani probiha hledani v cesté "/database”.
Pokud tam <nazev souboru> neexistuje, pouzije fizeni vyh-
ledavaci cestu pro podprogramy a hleda <nazev souboru>
také v jinych adresafich.

<Nazev souboru> Néazev souboru tabulky NPV vé&etné pfipony sou-
boru.
Tabulky se standardnim nazvem (ZO<g¢islo>.zot) mohou
byt aktivovany pfimo pomoci Cisla, napf.
ZoTSel(5) aktivuje tabulku ZO5.zot.

Zvlastnosti a omezeni:

e Rizeni mUze v pfipadé potieby pfi aktivaci tabulky kontrolovat, jestli
se aktualni osova konfigurace kanalu hodi k obsahu tabulky (funkce
"pevné pfifazeni”; nastavuje se s pouZzitim editoru tabulek nebo pfi
prvnim generovani tabulky).

Pokud se pfi aktivované funkci "pevné pfifazeni” nehodi, je program
pferuSen s chybovym hlaSenim.

1= Pokyny pro vytvareni a upravy tabulek NPV naleznete v navodu k
obsluze fizeni!

Priklad:

N030 zOS(npvtab.zot) Hleda tabulku NPV "npvtab.zot” nejprve v

: adresari "/database”, a kdyz tam neexistuje,
ve vyhledavaci cesté pro podprogramy.
Prvni nalezena tabulka NPV s nazvem
"npvtab.zot” je aktivovana.

N130 ZOS(/mnt/np.zot) Hleda a aktivuje tabulku NPV "np.zot” v

: adresafri "/mnt’. Jestlize tam neni nalezena,
objevi se chybové hlaseni.



R911305815 /01 | IndraMotion MTX Electric Drives | Bosch Rexroth AG 5-1
and Controls

Hodnoty soufadnic a os

5 Funkce CPL

5.1 Hodnoty souradnic a os

V CPL jsou k dispozici funkce, pomoci kterych je mozné zjiSovat rizné
hodnoty soufadnic a os.

Pfitom rozliSujeme:

® Funkce pro &teni poloh soufadnic a os
(PCS, WCS, MCS, ACS, SPOS, APOS)

® Funkce pro ¢teni méficiho dotyku
(PCSPROBE, PROBE, PPOS)

® Funkce pro &teni posunuti a umisténi
(AXO, COF, DPC).

V dil&im programu jsou vzdy naprogramovany souradnice, které jsou
pfi zpracovani programu interpolovany. Transformace os vypocitavaji z
aktualnich hodnot soufadnic pozadované hodnoty pro pfislusné osy
(prostorové soufadnice a soufadnice stroje).

> Podrobné informace k tématiim ”souradnice, osy a transformace”
naleznete v priruéce "Funkéni popis”.
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Priprava vét

Provedeni vét

Dil€i program
Programova soustava soufadnic:
PCS |

Vypocet souradnic obrobku
Posunuti programovych soufadnic
Offset kontury

MéFitko

Soustava souradnic obrobku: WCS

Interpolace
Soustava souradnic obrobku: WCS

Transformace souradnic

Zakladni soustava souradnic obrobku:

BCS |

Transformace os 2

Lokalni soustava souradnic stroje: LCS

Posunuti nulového bodu
Soustava soufadnic stroje: MCS

Transformace os 1
Osova soustava souradnic: ACS

Hodnota méficiho dotyku: PCSROBE
Hodnota méficiho dotyku: PPOS
interpolovana poloha obrobku WCS

LCS

MCS

posledni naprogramovana poloha: PCS

Pozadované hodnoty os: SPOS
Skute¢né hodnoty os: APOS
Hodnota méficiho dotyku: PROBE

Mérné jednotky pro dodavané polohy os a souradnic

Synchronni linearni osy a "mm” nebo "Inch”;
translacni prostorové soufadnice:: v zavislosti na aktualnim

nastaveni (G71, G70) ve vo-
laném kanalu.

Synchronni kruhové osy a "Stupné”
rota D;ni prostorové soufadnice:

Asynchronni linearni osy:

mm

Asynchronni kruhové osy: "Stupné”
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Priklad: Konfigurace a pfifazeni nazvu os ke kanalim

Index Nazev systémové osy Pfifazeni kanal Kanal- Kanal-
Systémova Parametr stroje Parametr stroje Nazvy os Index osy
osa 1003 00001 1003 00002 Kanal 1
1 — X —+ 1 X 1
2 — Y —+ 1 } Y 2
3 — Z —+ 1 Z 3
4 — X2 —+ 2 — { U_CH1 4
5 — Y2 —+ 2 -
6 — z2 —+ 2 } -
7 — u -+ 1} - _
8 — A —+ 3 } — -
Index Nazev kanalové osy Kanal 2
Kanalova Parametr stroje
osa 7010 00010[1] X2 1
1 o - E— Y2 2
z2 3
2 —+ - _
3 — - _
4 — U_CH1
5 - - B
6 —+ - "
7 —+ - -
8 -+ - Kanal 3
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5.1.1 Funkce pro ¢éteni poloh souradnic a os

Pfitom si musite pamatovat:

® Pro prostorové soufadnice a soufadnice stroje je index soufradnic v
kanalu vzdy pevny.

® Soufadnice mohou byt naproti tomu pfijimany nebo vydavany
kanalem pomoci funkci pfedavani os. Tak je mozné zménit index
jinych soufadnic v kanalu.
Diky moznosti pfedem zadat index systémovych os |ze pracovat
také s pevnymi indexy.

® Pfi zadani nezkonfigurované systémové osy je hlaSena béhova

chyba.

Popsané funkce pracuji s podobnymi parametry, které jsou proto
vysvétleny v nasledujicim textu.

<Souradnice>

<Osa>

<Typ vybéru>

Index nebo nazev souradnice:

Pfipadny nazev je interpretovan jako nazev
soufadnice. Pouze kdyZ neexistuje Zadny od-
povidajici nazev soufadnice, je interpretovan jako
nazev kanalové nebo systémové osy.

Pfipadny index je interpretovan podle zadaného
<typu vybéru>.

Naprogramovani nezkonfigurované soufadnice,
resp. osy vede k béhové chybé, pokud neni napro-
gramovana volitelna proménna ERRNO.

Index nebo nazev osy:

Pfipadny nazev je interpretovan jako nazev kanalové
osy. Pokud Zadny neexistuje, je pfijat nazev
systémoveé osy.

Pfipadny index je interpretovan podle zadaného
<typu vybéru>.

Naprogramovani nezkonfigurované osy vede k
béhové chybé, pokud neni naprogramovana voli-
telna proménna ERRNO.

volitelny:

UrCuje, jak bude interpretovan index naprogramo-
vany pod <soufadnici> nebo <osou>:

0: Index systémové osy

1: Index soufadnice nebo index kanalové osy (stan-
dardni)

Bez explicitniho naprogramovani se pouziva <typ
vybéru> = 1.
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volitelny:
Cislo kanalu, povoleno pouze ve spojeni s <typem
vybéru> = 1.
Pokud jsou soufadnice/osy nacitany cizimi kanaly a
volany pomoci svého indexu nebo nazvu, je v
<kanélu> uvedeno Cislo kanalu, kterému je
soufadnice/osa aktualné pfifazena.
Neni-li zadan zadny kanal, pouzivaji se soufadnice/
osy aktualniho kanalu. Pokud je adresovana
systémova osa (nazvem nebo indexem) a sou€asné
je zadan kanal, je generovano chybové hlaseni, i
kdyz je naprogramovana proménna ERRNO.
Proménna CPL, programovatelna na libovolném
misté.
PFi pouziti ERRNO se pfi chybé negeneruje béhova
chyba; vracené hodnoty jsou:
0: Pristup OK

-1 : Chyba parametru

-2 : Soufadnice/osa neexistuje.

-3 : Nepfipustna soufadnice/osa v kanalu.

-4 : Osa neni zadna pseudosouradnice.

-5 : Kanal neexistuje.

-6 : Funkce smi byt vyvolana pouze ve vlastnim

kanalu.
-7 : Nelze nacist data.
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PCS

Udava posledni naprogramovanou hodnotu pro souradnici.

Plati:

e Jestlize mezi programovanim soufadnice a zjiSovanim polohy dojde
ke zméné soustavy soufadnic obrobku, bere udana hodnota v ivahu
jiz novou soustavu soufadnic obrobku.

® Je mozné zjiSovat pouze soufadnice vlastniho kanalu.

Syntaxe:

IndraMotion MTX | R911305815 / 01

PCS (<souradnice>[ ,<typ vybéru>1)

(Parametry viz strana 5-4,
programovani ERRNO viz strana 2-56)

Piklady:
PCS(”X"” ,ERRNO)

PCS("X",1)

Kanal 2 podle pfikladu konfigurace na strané 5-3:

N1
02
03
04
05

N10
011

N12

13

14

15

GO0 G90 X2=150 Y2=100
X2WERT=PCS (1, ERRNO)

IF ERRNO <>0 THEN

PRN# (0, "Chyba:”,ERRNO)
ENDIF

G91 X2=10
X2WERT=PCS(1,1)

X2=5 Y2=10

Y2WERT=PCS ("Y2",1)

X2WERT=PCS ("X2")

XWERT=PCS(1,0)

Proménné X2WERT je pfifazena na-
programovana absolutni poloha 1.
souradnice v aktualnim kanalu
(X2WERT = 150)

Proménné X2WERT je pfifazena na-
programovana absolutni poloha 1.
souradnice v aktualnim kanalu
(X2WERT = 160)

Proménné Y2WERT je pfifazena na-
programovana absolutni poloha
systémové osy Y2 (Y2WERT = 110)
Proménné X2WERT je pfifazena na-
programovana absolutni poloha
soufadnice X2 v aktualnim kanalu
(X2WERT = 165)

Bé&hova chyba: Pfistup k 1.
systémové ose v kanalu 2 neni povo-
len (osa je pfifazena ke kanalu 1).
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WCS

Udava aktualni polohu obrobku bez hodnot online opravy pro
soufadnici.

Plati:

® Ma-libyt udana hodnota urCena v okamziku provedeni véty, musi byt
nejprve ve vlastni vété naprogramovana funkce "WAIT” (viz téz kapi-
tola 2.13.2).
Bez funkce WAIT nejsou dodavany jednoznacné predvidatelné hod-
noty, protoZe neni pfesné znamo, o kolik se provadéni vét "zpoZiuje”
za pfipravou vét.

® P¥i pfistupu k hodnotam soufadnic ciziho kanalu je pfipadné nutné
provést synchronizacni opatfeni pro zméreni definované polohy.

Syntaxe:

WCS (<souradnice>[ , <typ vybéru>[ ,<kanal>11)

(Parametry viz strana 5-4

programovani ERRNO viz strana 2-56)

Priklady:

WCS (”X"” ,ERRNO)

WCS("”X",1)

WCS(”X",1,1)

Kanal 2 podle pfikladu konfigurace na strané 5-3:

10 WAIT

20 Z2POS=WCS(3,1,2,ERRNO) Proménné Z2POS je pfifazena ak-

21 IF ERRNO <>0 THEN tualni interpolovana poloha obrobku

22 PRN#(0,”Chyba:”,ERRNO) 3. soufadnice 2. kanalu (osa Z2)

23 ENDIF

30 WAIT

110 YPOS = WCS("Y") Proménné YPOS je pfifazena ak-
tualni interpolovana poloha obrobku
soufadnice Y aktualniho kanalu

120 XPOS = WCS(1) Proménné XPOS je pfifazena ak-

tualni interpolovana poloha obrobku
1. soufadnice aktualniho kanalu.
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MCS

Udava aktualni polohu stroje (MCS) pro soufadnici stroje bez opravy
chyby pfimosti a uhlu.
Je mozné pouzivat také souradnice cizich kanald.

Plati:

® Ma-libyt udana hodnota urCena v okamziku provedeni véty, musi byt
nejprve ve vlastni vété naprogramovana funkce "WAIT” (viz téz kapi-
tola 2.13.2).
Bez funkce WAIT nejsou dodavany jednoznacné predvidatelné hod-
noty, protoZe neni pfesné znamo, o kolik se provadéni vét "zpoZiuje”
za pfipravou vét.

® P¥i pfistupu k hodnotam soufadnic ciziho kanalu je pfipadné nutné
provést synchronizacni opatfeni pro zméreni definované polohy.

Syntaxe:

MCS (<souradnice>[ , <typ vybéru>[ ,<kanal>11)

(Parametry viz strana 5-4
programovani ERRNO viz strana 2-56)

Piklady:
MCS (”X” ,ERRNO)
MCS (”X",1)
MCS(”X",1,1)

Kanal 2 podle pfikladu konfigurace na strané 5-3:
N10 GO G90 X2=150 Y2=100

20 WAIT

30 X2WERT=MCS("”X2",ERRNO) Proménné X2WERT je pfifazena

31 IF ERRNO <>0 THEN aktualné interpolovana poloha stroje
32 PRN#(0,"Chyba:”,ERRNO) soufadnice X2

33 ENDIF

N40 G91 X2=10 Y2=10

50 WAIT

60 X2WERT=MCS(1,1) Proménné X2WERT je pfifazena
aktualné interpolovana poloha stroje
1. soufadnice stroje aktualniho kanalu
(souradnice X2).

70 Y2WERT=MCS("Y2",1,2) Proménné Y2WERT je pfifazena
aktualné interpolovana poloha
soufadnice Y2 2. kanalu.

80 XWERT=MCS(1,0) Proménné XWERT je pfifazena
aktualné interpolovana osova poloha
1. systémove osy.

Tento pfistup je povolen, pouze kdyz
je systémova osa totoZzna se
soufadnici stroje.



R911305815 /01 | IndraMotion MTX Electric Drives | Bosch Rexroth AG 5-9
and Controls

Hodnoty soufadnic a os

ACS

Udava aktualni pozadovanou polohu osy.

Osy mohou byt volany pomoci nazvu nebo indexu kanalové osy.
Alternativné muaze byt osa volana také nazvem nebo indexem
systémoveé osy.

Plati:
e \ysledek ACS odpovida vzdy funkci SPOS.

e Ma-libyt udana hodnota urCena v okamziku provedeni véty, musi byt
nejprve ve vlastni vété naprogramovana funkce "WAIT” (viz téz kapi-
tola 2.13.2).

Bez funkce WAIT nejsou dodavany jednoznacéné predvidatelné hod-
noty, protoZe neni pfesné znamo, o kolik se provadéni vét "zpoZiuje”
za pfipravou vét.

® P¥i pfistupu k hodnotam os ciziho kanalu je pfipadné nutné provést
synchronizacni opatfeni pro zméfeni definované polohy.

Syntaxe:

ACS (<osa>[ , <typ vybéru>[ ,<kanal>11)

(Parametry viz strana 5-4
programovani ERRNO viz strana 2-56)

Piklady:
ACS(”X" ,ERRNO)
ACS(”X",1)
ACS(”X",1,1)

Kanal 2 podle pfikladu konfigurace na strané 5-3:
N10 GO G90 X2=150 Y2=100

20 WAIT

30 X2WERT=ACS("”X2",ERRNO) Proménné X2WERT je pfifazena

31 IF ERRNO <>0 THEN aktualné interpolovana osova poloha
32 PRN#(0,"”Chyba:”,ERRNO) kanalové osy X2

33 ENDIF

N40 G91 X2=10 Y2=10

50 WAIT

60 X2WERT=ACS(1,1) Proménné X2WERT je pfifazena
aktualné interpolovana osova poloha
1. kanalové osy aktualniho kanalu
(osa X2).

70 Y2WERT=ACS("Y2",1,2) Proménné Y2WERT je pfifazena

aktualné interpolovana osova poloha
kanalové osy Y2 2. kanalu.

80 XWERT=ACS(1,0) Proménné XWERT je pfifazena
aktualné interpolovana osova poloha
1. systémove osy.
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SPOS

Udava aktualni pozadovanou polohu osy vzhledem k osové soustaveé
soufadnic.

Je mozné volat vSechny systémové osy pomoci jejich nazvu nebo in-
dexu systémove osy.

Plati:
® SPOS a ACS davaiji vzdy stejné hodnoty.

® Ma-libyt udana hodnota urCena v okamziku provedeni véty, musi byt
nejprve ve vlastni vété naprogramovana funkce "WAIT” (viz téz kapi-
tola 2.13.2).
Bez funkce WAIT nejsou dodavany jednoznacéné predvidatelné hod-
noty, protoZe neni pfesné znamo, o kolik se provadéni vét "zpoZiuje”
za pfipravou vét.

® P¥i pfistupu k hodnotam os ciziho kanalu je pfipadné nutné provést
synchronizacni opatfeni pro zméfeni definované polohy.

Syntaxe:
SPOS (<0sa>)

<Osa> Index nebo nazev systémové osy
Naprogramovani nezkonfigurované osy vede k
béhové chybé.

ERRNO se neda naprogramovat.

Priklad:
Kanaly podle pfikladu konfigurace na strané 5-3.

30 POS1=SPOS(1) Proménné POS1 je pfifazena aktualni

: osova poZzadovana hodnota 1. systémové
osy (osa X v kanalu 1).

50 POS5=SPOS("Y2") Proménné POSS5 je pfifazena aktualni

: osova pozadovana hodnota 5. systémové
osy (osa Y2 v kanalu 2).
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APOS

Udava aktualni skute€énou polohu osy vzhledem k osové soustavé
soufadnic.

Je mozné volat vSechny systémové osy pomoci jejich nazvu nebo in-
dexu systémove osy.

Plati:

® Ma-libyt udana hodnota urCena v okamziku provedeni véty, musi byt
nejprve ve vlastni vété naprogramovana funkce "WAIT” (viz téz kapi-
tola 2.13.2).
Bez funkce WAIT nejsou dodavany jednoznacné predvidatelné hod-
noty, protoZe neni pfesné znamo, o kolik se provadéni vét "zpoZiuje”
za pfipravou vét.

® P¥i pfistupu k hodnotam os ciziho kanalu je pfipadné nutné provést
synchronizacni opatfeni pro zméfeni definované polohy.

Syntaxe:
APOS (<0sa>)

<Osa> Index nebo nazev systémové osy
Naprogramovani nezkonfigurované osy vede k
béhové chybé.

ERRNO se neda naprogramovat.

Priklad:

Kanaly podle pfikladu konfigurace na strané 5-3.

30 AKT4=APOS(4) Proménné AKT4 je pfifazena aktualni osova

: skute€na hodnota 4. systémové osy (osa X2
v kanalu 2).

50 AKT8=APOS("”A") Proménné AKT8 je pfifazena aktualni osova
: skute€na hodnota 8. systémové osy (osa A
v kanalu 3).
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5.1.2 Funkce pro ¢teni méficiho dotyku

PCSPROBE

Pokud je k osam kanalu pfipojen spinaci méfici dotyk a bylo spusténo
méfeni, mize PCSPROBE pfedist naméfenou hodnotu vzdy pro jednu
souradnici.

Pfedpokladem pro PCSPROBE je, aby byl méfici dotyk blokovan vemi
osami kanalu. Zablokované osové hodnoty se pfepodéitavaji pomoci
posledniho aktivovaného transformacniho fetézce na programoveé
soufadnice. PCSPROBE udava hodnotu pro soufadnici.

Syntaxe:
PCSPROBE (<soufadnice>[ ,<typ vybéru>1)

(Parametry viz strana 5-4
programovani ERRNO viz strana 2-56)

> PCSPROBE se neda pouzivat spole¢né s funkci ”priibézné
méreni” ”FlyMeas” (FME), protoze pfi "prabézném meéreni” je
mérena vzdy jen jedina osa.

Priklad:

Kanal 1 podle pfikladu konfigurace na strané 5-3:
N10 G75 X100 Y100 z50

20 IF SD(9)=1 THEN

N30 (MSG, Méfici dotyk se nevychylil!)

40 GOTO .FEHLER

50 ELSE

60 ZMESS=PCSPROBE (3,ERRNO) Proménné ZMESS je pfifazena hod-
61 IF ERRNO <>0 THEN nota 3. soufadnice naméfené polohy.
62 GOTO .Fehler

63 ENDIF

70 ENDIF
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PROBE

Udava osové hodnoty, které se vztahuji k osové soustavé souradnic
ASC.

Plati:

e PROBE umoznuje pfistup pouze k osam vilastniho kanalu. Proto
nelze zjiSovat polohy asynchronnich os.

® Jsou brany v uvahu pouze chyby stoupani vietena a kfiZzové kom-
penzace.

e Spusténi meéficiho dotyku v kanalu se da kontrolovat pomoci funkce
SD(9).

e U funkce "Méfeni na pevném dorazu” FsProbe jsou naméfené hod-
noty nacitany funkcemi PPOS nebo PROBE.

Syntaxe:
PROBE (<0sa> [, <typ vybéru>1)

(Parametry viz strana 5-4; ERRNO se neda naprogramovat)

Priklad:

Kanal 2 podle pfikladu konfigurace na strané 5-3:
N70 G75 Y2 250

80 IF SD(9)=1 THEN

N90 (MSG, Méfici dotyk se nevychylil!)

100 GOTO .FEHLER

110 ELSE

120 Y2MESS=PROBE (2) Proménné Y2MESS je pfifazena namérena
skute€na poloha 2. kanalové osy (zde: osa
Y2 kanalu 2).

130 ENDIF
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PPOS

Udava aktualni osovou skute¢nou polohu synchronni osy ve spinacim
bodé méficiho dotyku.

PPOS bere v uvahu nasledujici opravy:

Osova posunuti nulovych bodu (G54...G59)

e Opravy nastroje (G48, ED)

® Posunuti programovych soufadnic (Trans, ATrans)
® Chyba stoupani vietena a kfizova kompenzace

Bez povsimnuti zUstavaiji:

® Transformace os (Coord)

e Transformace soufadnic (BcsCorr, G152...G159)
e Nastaveni méfitka (PoleSet, Mirror, Scale, Rotate)

Plati:

e PPOS umoznuje pfistup pouze k osam vlastniho kanalu. Proto nelze
zZjiSovat polohy asynchronnich os.

® Bez transformace os nebo transformace soufadnic se udana hod-
nota vztahuje k posledni naprogramované soustavé soufadnic
obrobku WCS.

e U funkce "Méfeni na pevném dorazu” FSB jsou naméfené hodnoty
nacitany funkcemi PPOS nebo PROBE.

® Spusténi méficiho dotyku v kanalu mizete kontrolovat pomoci
funkce SD(9).

Syntaxe:
PPOS (<o0sa>[ , <typ vybéru>1)

(Parametry viz strana 5-4; ERRNO se neda naprogramovat)

Priklad:
Kanal 3 podle pfikladu konfigurace na strané 5-3:

N10 G1 G75 A250 F500

20 IF SD(9)=1 THEN

N30 (MSG, Méfici dotyk se nevychylil!)

40 GOTO .FEHLER

50 ELSE

60 AMESS = PPOs(1l,1) Proménné AMESS je pfifazena naméfena
hodnota 1. kanalové osy kanalu.

70 ENDIF
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51.3 Funkce pro éteni posunuti a umisténi

AXO

AXO udava aktualni posunuti G92 pro souradnici v okamziku pfipravy
véty, tzn. v okamziku interpretace programu je dodano posledni aktivo-
vané posunuti.

Syntaxe:
AXO (<souradnice>[ , <typ vybéru>1)

(Parametry viz strana 5-4; ERRNO se neda naprogramovat)

AXO umoznuje pristup pouze k hodnotam posunuti vlastniho
kanalu. Asynchronni osy nemaji zadné posunuti G92, a proto je
funkce AXO pro asynchronni osy nepripustna.

Priklad:
Kanal 1 podle pfikladu konfigurace na strané 5-3:

N10 G1 G90 X100 F1000

N20 G92 X75 Y125

30 XD = AXO("X") Proménné XD je pfifazeno posledni aktivo-
vané posunuti G92 souradnice X aktualniho
kanalu (XD=100-75=25)

40 YD = AX0(2,0) Proménné YD je pfifazeno posledni aktivo-
vané posunuti G92 2. systémové osy
(YD=200-125=75)

50 X2D = AXO0(4,0) Béhova chyba, protoZe je 4. systémové ose
pfifazen kanal 2.
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COF

Udava posledni

souradnice.
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naprogramované konturové posunuti (Shift)

ProtoZze naprogramované konturové posunuti pusobi pouze na
soufadnice v aktualnim kanalu, dava volba soufadnice, ktera v ak-
tualnim kanalu neexistuje, chybové hlaseni.

Hodnoty opravy jsou udavany v aktivnich mérnych jednotkach ak-
tualniho kanalu, tzn. u G70 v ”’Inch” a u G71 v "mm”. U kruhovych os,
resp. rotacnich prostorovych soufadnic je jednotkou vzdy "stupen”.

Syntaxe:

COF (<soufadnice>[ , <typ vybéru>1)

(Parametry viz strana 5-4; ERRNO se neda naprogramovat)

Piklady:
10 A=COF(3)

20 B=COF("X")

30 C=COF(2,0)

100 C=COF(0)

Udava posledni naprogramované konturové posu-
nuti soufadnice s indexem 3. soufadnice v ak-
tivnim kanalu.

Udava posledni naprogramované konturové posu-
nuti soufadnice X v aktivnim kanalu.

Udava posledni naprogramované konturové posu-
nuti 2. systémoveé osy v aktivnim kanalu.

Tento pfistup je povolen, pouze kdyZ je systémova
osa totozna se soufadnici WCS.

Béhova chyba, protoZe 0 neni platny index
ssoufadnice.
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DPC

Udava posledni naprogramované parametry opravy polohy obrobku
(BCR) soufadnice (hodnoty posunuti a uhel otocent).

ProtoZe oprava polohy obrobku plsobi pouze na soufadnice v ak-
tualnim kanalu, dava volba soufadnice, ktera v aktualnim kanalu neexi-
stuje, chybové hlaseni.

Hodnoty opravy jsou udavany v aktivnich mérnych jednotkach ak-
tualniho kanalu, tzn. u G70 v ”’Inch” a u G71 v "mm”. U kruhovych os,
resp. rotacnich prostorovych soufadnic je jednotkou vzdy "stupen”.

Syntaxe:
DPC (<soufadnice>[ , <typ vybéru>1)

(Parametry viz strana 5-4; ERRNO se neda naprogramovat)
<Soufadnice> Navic plsobeni zadanych udaja:

"17...”n” nebo "nazev”: udava hodnotu posunuti

0” udava uhel otoceni Phi.
Priklady:
10 A=DPC(1) Udava posledni naprogramovanou opravu polohy
: obrobku soufadnice s indexem 1. soufadnice v
kanalu.
15 B=DPC("X") Udava posledni naprogramovanou opravu polohy
: obrobku osy/soufadnice X v kanalu.
20 B=DPC(2) Udava posledni naprogramovanou opravu polohy
: obrobku soufadnice s indexem 2. soufadnice v
kanalu.

25 B=DPC(2,0) Udava posledni naprogramovanou opravu polohy
: obrobku 2. systémové osy v aktivnim kanalu.
30 WINKEL=DPC(0) Udava posledni naprogramovany uhel oto€eni Phi.

100 C=DPC(9) Béhova chyba, protoZe pfi 8 osach v systému neni
: 9 platny index souradnice.
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5.2 Posunuti nulovych bod

Nasledujici pfikazy CPL umoznuiji €ist, vytvaret a upravovat tabulky po-
sunuti nulovych bodd (NPV).

Z0V (ZeroOffsetValue)

Udava soucet naposledy naprogramovanych a tedy efektivnich hodnot
NPV soufadnice stroje (osy) nebo alternativné efektivni hodnotu jed-
notlivé fady NPV.

Syntaxe:
ZOV (<vybér osy>[ ,<fada NPV>])

<Vybér osy> Nazev soufadnice stroje (osy), naprogramovany v
apostrofech nebo
index soufadnice stroje (osy), hodnoty 1..8

<Rada NPV> Index fady NPV, hodnoty 1...5

Priklady:

ZOV ("X") Udava soucet vSech efektivnich (naposledy naprogramo-
vanych) NPV pro soufadnici stroje (osu) X.

Z0ovV(2,3) Udava efektivni NPV 3. fady NPV pro 2. soufadnici stroje
(osu).

20T ZeroOffsetTable

Cteci a zapisovy pfistup do libovolné tabulky posunuti nulovych bod(
XML v ramci systému souborl IndraMotion MTX. Pfistup je mozny
pouze k jednotlivym prvkim. Pfi zapisu je mozné provadét takeé inkre-
mentalni zmény.

Syntaxe:

ZOT (<vybér sloupce>,<kdéd NPV>[,[<fada NPV>][,[<tabulka>][,<jed-
notka>]]])

<Vybeér sloupce> Nazev souradnice stroje (osy), naprogramo-
vany v apostrofech nebo
index sloupce v tabulce.
Pfi zapisovém pfistupu je mozné:
- pfepsat tabulkovou hodnotu, nebo
- pficist hodnotu k tabulkové hodnoté, kdyz
<vybér sloupce> za€ina znaménkem
minus.
. posunuti nulového bodu
. posunuti nulového bodu
. posunuti nulového bodu
. posunuti nulového bodu
. posunuti nulového bodu
. posunuti nulového bodu

<Kéd NPV> 54:
55:
56:
57:
58:
59:

OO WN -
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<Rada NPV>

<Tabulka>

<Jednotka>

Piklady:
ZOT("X" ,54)

ZOT(2,55,2)

ZOT(3,57,,"V1")

ZOT("2",58,4,21,1)
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Index fady NPV (1...5).
Standardni hodnota: 1

Nazev tabulky NPV, pfip. s absolutnim nebo in-
krementalnim zadanim cesty (neni nutné pro-
gramovat pfiponu tabulky ".zot”). Bez zadani
cesty se prohledava zkonfigurovana vyh-
ledavaci cesta.

Pro tabulky se standardnimi nazvy ZO1, Z02
atd. je tfeba zadat pouze Ciselnou hodnotu. Bez
zadani nazvu tabulky se pouZiva posledni akti-
vovana tabulka.

0 nebo "MM”: mm

1 nebo "INCH”: Inch

Pfi zapisovém pfistupu je pfifazena hodnota in-
terpretovana v zadanych jednotkach. Pfi
Ctecim pfistupu je hodnota konvertovana na za-
danou jednotku.

Standardni hodnota: mm

PFistup k posunuti G54 osy / soufadnice stroje
"X v posledni aktivované tabulce NPV kanalu.
PFistup k posunuti G55.2 2. zadané osy /
soufadnice stroje v posledni aktivované tabulce
NPV kanalu.

PFistup k posunuti G57 3. zadané osy /
soufadnice stroje v tabulce NPV "V1.zot”.
PFistup typu Inch k posunuti G58.4 osy /
soufadnice stroje "Z” v tabulce NPV
"Z2021.zot”.

ZOT("Y",59,5,"”/mnt/esmuser/de/HHGENIUS” , "MM" )

Metricky pFistup k posunuti G59.5 osy /
souradnice stroje "Y” v tabulce "HHGENIUS” v
adresafri “/mnt/esmuser/de”.
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Nasledujici pfikazy CPL umoznuji pfistup k internim datim oprav
nastroje (D-korektury) a k externim datiim oprav nastroje (ED-korek-
tury), k nimz ma pfistup SPS.

TCV

ToolCorrectionValue

Udava posledni naprogramované hodnoty oprav nastroje bui jako hod-
notu souctu (D-korektura + externi pam oprav) nebo jako jednotlivou

hodnotu.

Syntaxe:

TCV (<vybér hodnoty>[,<vybér opravy>])
Cislo D-/ED-korektury:

<Vybér hodnoty>

<Vybér opravy>

Piklady:
TCV("L1")

TCV(4,1)

TCV(2,"E")

1 nebo "L1”;
2 nebo "L2”;
3 nebo "L3”:

4 nebo "RAD":

5 nebo "ORI™:
6 nebo "PHI”:

7 nebo "THE":

8 nebo "PSI”:

1 nebo "D”;
2 nebo "E”:
Standardni:

L1-Délka opravy
L2-Délka opravy
L3-Délka opravy
Polomér nastroje/bfitu
Poloha bfitd

Eulerdv dhel ¢
(pouze ED-korektura)
Eulerdv uhel 9
(pouze ED-korektura)
Eulertv dhel v
(pouze ED-korektura)

D-korektura (interni)
ED-korektura (externi)
Soucet D- a ED-
opravy

Cteni souétu hodnot L1 posledni naprogramované
D- a ED-korektury.
Cteni poloméru nastroje posledni naprogramované

D-korektury

Cteni délky nastroje L2 posledni naprogramované

ED-korektury.
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DCT D-CorrectionTable

Cteci a zapisovy pfistup k hodnotam oprav nastroje v libovolnych ta-
bulkach D-korektur stejné jako k hodnotam externich oprav (ED-korek-
tury). PFi zapisu je mozné provadét také inkrementalni zmény.

Syntaxe:
DCT (<vybér hodnoty>,<datovy zaznam>[,[<tabulka>][,<jednotka>]])

<Vybér hodnoty>Cislo D-/ED-korektury:

1 nebo "L1™: L1-Délka opravy

2 nebo "L2": L2-Délka opravy

3 nebo "L3": L3-Délka opravy

4 nebo "RAD”: Polomér nastroje/bit

5 nebo "ORI”:  Poloha bfitu

6 nebo "PHI”:  Eulerdv uhel ¢ (pouze ED-korek-
tura)

7 nebo "THE”:  Eulerdv uhel & (pouze ED-korek-
tura)

8 nebo "PSI”:  Eulerdv uhel ¢ (pouze ED-korek-
tura)

Hodnota muze byt nactena nebo zapsana.

Pfi zapisovém pfistupu je mozné:

- pFepsat tabulkovou hodnotu, nebo

- pficist hodnotu k tabulkové hodnoté, kdyz
<Vybér hodnoty> zaCina znaménkem minus.

Pro polohu bfitd (5 nebo "ORI”) neni mozny inkre-

mentalni zapis.

<Datovy zaznam> 1..99: pfi D-korektufe
1..16: pfi ED-korektufe
<Tabulka> Nazev tabulky D-korektur,

pfip. s absolutnim nebo inkrementalnim zadanim ce-
sty (bez pfipony tabulky ".dct”). Bez zadani cesty se
prohledava zkonfigurovana vyhledavaci cesta.

Pro tabulky se standardnimi nazvy DC1, DC2 atd. je
tfeba zadat pouze Ciselnou hodnotu.

Bez zadani <tabulky> se pouziva posledni vybrana
tabulka D-korektur.

0: Pristup k ED-korektufe.

<Jednotka> 0 nebo ’MM”:  mm (standardni)
1 nebo "INCH”: Inch
Pfi zapisovém pfistupu je pfifazena hodnota interpre-
tovana v zadanych jednotkach. Pfi ¢tecim pfistupu je
hodnota konvertovana na zadanou jednotku.

Priklady:

DCT(1,10,"K4") Pfistup k hodnoté opravy "L1” z datového
zadznamu 10 v tabulce D-korektur "K4”.

DCT("”RAD",7) Inkrementalni zapis do poloméru nastroje da-

tového zdznamu 7 v posledni aktivované tabulce.
DCT("L2",16,0,"IN Inchovy pfistup k opravé "L2” datového zaznamu
CH") 16 externi opravy nastroje.
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5.4 Databaze nastroju

DBTAB
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Je mozné nacist cely datovy zaznam nebo dilCi strukturu databazové
tabulky nastroji do proménné CPL, resp. je z proménné opét zapsat do
datového zaznamu.

Syntaxe:

DBTAB (<DB tabulka>,<Kli¢1>,<Kli¢2>[,<ResVar>])

<DB tabulka>

<Kli¢1>
<Kli¢1>
<ResVar>

Priklad:

Nazev databazové tabulky s dil€imi strukturami
(Xpath-String). Jako oddélovaci znaky mezi slozkami

struktury je mozné pouzivat ”.” nebo /.

Databazovy kli¢ 1

Databazovy kli¢ 2

Proménna typu Integer.

KdyZ je zadana hodnota <ResVar>, negeneruje se pfi
chybé pfistupu béhova chyba. Jsou mozné nasle-
dujici vracené hodnoty:

0: PFistup OK

1: Chyba pfi pfistupu

2: Nedostatek paméti

3: Nepfipustny typ proménné

Pokud neni zadana hodnota <ResVar>, generuje se
pfi chybé pfistupu béhova chyba.

10 SV.A=DBTAB(”DBTl.Rec”,1,1)

20 D!=DBTAB(”DBT1.Rec.UD.Ed.Geo.
L17,1,1)

30 SV.A.UD.Ed.Geo.Ll = 10

40 DBTAB(”DBTl.Rec”,1,1) = SV.A
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DBSEA

Vyhledava datovy zaznam v databazové tabulce nastroju.

Syntaxe:
DBSEA (<DB tabulka>,<Kli¢1>,<Kli¢2>,<vyhledavaci podminka>,
<vysledek hledani>[,<ResVar>])

<DB tabulka> Nazev databazové tabulky.
<Kli¢1> Pocatecni kli¢ 1
<Kli¢1> Pocatecni kli¢ 2
<Vyhledavaci podminka>\yhledavaci kritérium jako String (viz nize)
<Vysledek hledani>Vysledek hledani, proménna typu Integer.
0: Nebyl nalezen zadny datovy zadznam odpovidajici
vyhledavacimu
kritériu
1: Nalezen datovy zaznam odpovidajici vyh-
ledavacimu kritériu.

<ResVar>: Proménna typu Integer.
KdyZ je zadana hodnota <ResVar>, negeneruje se pfi
chybé pfistupu béhova chyba. Jsou mozné nasle-
dujici vracené hodnoty:

. Pristup OK

: Chyba pfi pfFistupu

: Nedostatek paméti

: Nepfipustny typ proménné

: Chybné vyhledavaci kritérium

Pokud neni zadana hodnota <ResVar>, generuje se

pfi chybé pfistupu béhova chyba.

A OWON-2O0O

Vyhledavaci kritérium (<vyhledavaci podminka>)

Je tfeba dodrzovat nasledujici syntaxi:

® Je zadan seznam jednotlivych podminek, které musi byt vdechny
splnény.

e Jednotlivé podminky jsou navzajem oddéleny znakem’,’.

® Normalni jednotliva podminka ma tvar:
<ndazev priznaku><relaéni operator><hodnota>

kde:

® <relaCni operator>: =" rovno
"> vetsi
’>=" vétSi nebo rovno
"<”  menSi
’<=" mensSi nebo rovno
’<>" rlzno

® Pro SKQ jako rela¢ni operator jsou pfipustné pouze: "=" a "<>”,

napf. SKQ=4711
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e Jednotliva podminka bitové masky ma tvar:
- <nazev pfiznaku>=<hodnota>:<maska>
napf. BQ1=0x307000:0xFOFF00
kde:

® <Hodnota> : Hodnota, kterou musi mit pfislusné bity

® <Maska> : Stanoveni pfislusnych bita

Hodnoty a masky jsou interpretovany:

® jako hexadecimalni Cislo, kdyz zacCinaji "0x” nebo "0X”

® jako osmickoveé Cislo, kdyz zaéinaji "0”

® jinak jako desitkové Cislo.

V <hodnoté> se nevyhodnocuji mezery vepfedu a vzadu. Pokud je
zadan string, ve kterém maji tyto mezery vyznam, musi byt dilCi
string uzavfen v apostrofech (napf.: SKQ="").

Chcete-li v dil¢im stringu uzavieném v apostrofech pouzit apostrof,
musite pfed né&j umistit znak "\’ (napf.: SKQ="Achim\'s’)

Okrajové podminky:
® Smi se pouzivat jen pfedem definované nazvy pfiznaku
® Jsou mozné pouze dotazy na rovnost.

Priklad:

Kl=1

IKQ2=3
BQ2=0x1:0x1

Funkce CPL vraci prvni datovy zaznam, ktery odpovida vyhledavacimu
kritériu. V tomto pfipadé vraci proménna <vysledek hledani> hodnotu
1. Pfitom zacina hledani u datového zaznamu, ktery je definovan
obéma pocate¢nimi kli¢i. Kdyz ma jeden z pocatec€nich kli¢d hodnotu
-1, za€ina hledani u prvniho datového zaznamu v databazové tabulce.

Priklad:

10 SV.A.Hd=DBSEA("”DBT1”,-1,-1,
"K1=1" ,FOUND%)

20 WHILE FOUND%=1 DO

30 SV.A.Hd=DBSEA(”DBT1”,SV.A.Hd.K1,
SV.A.Hd.K2,"K1l=1",FOUND%)

40 END
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5.5 Umisténi (Sikma rovina)

Nasledujici pfikazy CPL umoznuji pfistup k tabulkam umisténi.

PMV PlaceMentValue

Udava soucet poslednich naprogramovanych a tedy efektivnich hod-
not umisténi pro soufadnici. Alternativné Ize nacist také efektivni hod-
notu jednotlivé fady umisténi.

Syntaxe:
PMV (<vybér souradnice>[,<fada umisténi>])

<Vybér soufadnice> Index soufadnice (1...6) nebo pevny identi-
fikator "X, *Y”, 27, "PHI”, "THE”, "PSI” pro

soufadnice WCS.
<Rada umisténi> Index fady umisténi (1...5)
Priklady:
PMV("Y") Udava soucet vSech efektivnich (naposledy naprogramo-

vanych) umisténi pro soufadnici Y. Kvali moznému
otoCeni se pfitom nejedna jen o soucet jednotlivych fad,
ale také o vysledné posunuti ve sméru Y” zakladni sou-
stavy soufadnic obrobku.

PMV (4,4) Udava Euleriv thel PHI aktivniho umisténi 4. Fady.



5-26 Bosch Rexroth AG | Electric Drives IndraMotion MTX | R911305815 / 01

Umisténi (Sikma rovina)

and Controls

PMT PlaceMentTable

Cteci a zapisovy pfistup do libovolné tabulky umisténi XML v IndraMo-
tion MTX, pfistup pouze k jednotlivym prvkam. Pfi zapisu je mozné
provadét také inkrementalni zmény.

Syntaxe:

PMT (<vybér souradnice>,<kdéd umisténi>[,[<Fada umisténi>][,[<ta-
bulka> ]

[ ,<jednotka>]]])

<Vybér soufadnice> Index soufadnice (1...6) nebo pevny identi-
fikator "X, "Y”, "Z”, "PHI”, "THE”, "PSI” pro
soufadnice WCS
Hodnota maze byt naétena nebo zapsana. Pfi
zapisovem pfistupu je mozné:
- pFepsat tabulkovou hodnotu, nebo
- pficist hodnotu k tabulkové hodnoté, kdyz
<Vybér souradnice> se znaménkem minus
zacCina.
<Ko6d umisténi> 154: Umisténi 1
155: Umisténi 2
156: Umisténi 3
157: Umisténi 4
158: Umisténi 5
159: Umisténi 6
<Rada umisténi> Index fady umisténi (1...5)
Standardni hodnota: 1

<Tabulka>Nazev tabulky umisténi, pfip. s absolutnim nebo inkre-
mentalnim zadanim cesty (neni nutné progra-
movat pfiponu tabulky ”".pmt”). Bez zadani
cesty se prohledava zkonfigurovana vyh-
ledavaci cesta.
Pro tabulky se standardnimi nazvy PM1, PM2
atd. je tfeba zadat pouze Ciselnou hodnotu. Bez
zadani nazvu tabulky se pouZiva posledni akti-
vovana tabulka.

<Jednotka> 0 nebo "MM”: mm
1 nebo "INCH”: Inch
Pro 3 translaéni soufadnice se pfi zapisovém
pfistupu interpretuje pfifazena hodnota v za-
dané jednotce, pfi ¢tecim pfistupu se hodnota
pfevadi na zadanou jednotku.
Standardni hodnota: mm
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Priklady:

PMT("”Z",155) Pristup k posunuti G155 soufadnice "Z” v posledni
aktivované tabulce umisténi kanalu.

PMT(5,157,3) Pfistup k Eulerovu uhlu 9 pro G157.3 v posledni

aktivované tabulce umisténi kanalu.
PMT(”X"”,154,,"P1") Pfistup k posunuti G154.1 soufadnice "X” v ta-
bulce umisténi P1.
PMT(3,158,4,,1) Inchovy pfistup k posunuti G158.4 soufadnice "Z”
v posledni aktivované tabulce umisténi kanalu.
PMT("”Y",159,5,"”/mnt/esmuser/de/PL5" ,"MM")
Metricky pFistup k posunuti G159.5 soufadnice "Y”
v tabulce "PL5” v adresafi "/mnt/esmuser/de”.
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5.6 VSeobecny pristup do tabulek XML

XTAB

Cteci a zapisovy pfistup do libovolné tabulky XML, ktera miiZe byt defi-
novana také uzivatelem.

Na rozdil od specialnich funkci pro tabulky NPV, D-korektur a umisténi
nabizi tato funkce také pfistup k libovolnym dil€¢im strukturam tabulky,
pokud byl definovan odpovidajici datovy typ.

Syntaxe:

XTAB (<tabulka>,<dil¢i struktura>)

<Tabulka> Nazev tabulky XML, pfip. se zadanim cesty

<Dil¢i struktura> Pozadovana dil¢i struktura, zadana jako vyraz
XPATH.

Priklad:

10 X!=XTAB("”/database/PMl.pmt”",
"/PMT/set[1]/G154/Corr/Trans/XWCS")

20 XTAB("”/database/PMl.pmt”,"”/PMT/ Zvétsit hodnotu v
set[1]/G1l54/Corr/Trans/XWCS"”)=X!1+1.0 tabulce o 1.
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Udavéa pro aktualni kanal (zde: kanal, ve kterém bézi program s
pfikazem SCL) posledni naprogramované parametry funkci PLS, SCL,
MIR a ROTY(...) (soufadnice pola, faktory méfitka a uhly oto€eni).
Protoze funkce PLS, SCL, MIR a ROT(...) pusobi pouze na soufadnice
v aktualnim kanalu, dava volba soufadnic, které v aktualnim kanalu
neexistuji, chybové hlaseni.

Polohové hodnoty jsou udavany v aktivnich mérnych jednotkach ak-
tualniho kanalu, tzn. u G70 v ”Inch” a u G71 v ’mm”. U kruhovych os,
resp. u rotacnich prostorovych soufadnic je jednotkou vzdy "stupen”.

Syntaxe:

SCL (<vybér>[,<soufadnic>[,<typ vybéru>]])

<\Vybér>

<Souradnice>

<Typ vybéru>

Piklady:
10 W=SCL(0)

20 P=SCL(1,2)
30 F=SCL(2,2,1)

40 D=SCL(2,"X")

0: naposledy naprogramovany uhel otaceni hlavni
roviny

1: naposledy naprogramovany pol kanalové osy

2: naposledy naprogramovany faktor méfitka
kanalové osy

Index nebo nazev souradnice:

Pfipadny nazev je interpretovan jako nazev
soufadnice. Pouze kdyZ neexistuje Zadny od-
povidajici nazev soufadnice, je interpretovan jako
nazev kanalové nebo systémové osy.

Pfipadny index je interpretovan podle zadaného
<typu vybéru>.

Naprogramovani nezkonfigurované soufadnice,
resp. osy vede k béhové chybé, pokud neni napro-
gramovana volitelna proménna ERRNO.

volitelny:

Urcuje, jak bude interpretovan index naprogramo-
vany pod <souradnici>:

0: Index systémové osy

1: index souradnice (standardni)

Bez zadani <typu vybéru> je index interpretovan jako
index soufadnice!

Zapisuje do proménné W posledni naprogramo-
vany uhel otoceni.

Zapisuje do proménné P pdl soufadnice s 2. inde-
xem soufadnice v kanalu.

Zapisuje do proménné F faktor méfitka soufadnice
s 2. indexem souradnice v kanalu.

Zapisuje do proménné D faktor méfitka soufadnice
X v aktivnim kanalu.
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5.8 Systémova data

5.8.1 Systémova data jednoduchych typu

NCF

Udava syntaxi NC-funkce, ktera byla naprogramovana jako posledni v
modalni skupiné, resp. skupiné pomocnych funkci <NC-funkce>. Je
mozné dotazovat vSechny modalni skupiny fizeni, stejné jako pomocné
funkce, které jsou definovany ve skupinach pomocnych funkci

Proménna, do které ma byt ulozen vysledek, musi byt typu "dimenzo-
vané znakové pole”.

Typové konflikty jsou detekovany v prabéhu programu a potvrzeny chy-
bovym hlasenim.

Syntaxe:
NCF (<NC-funkce>)

<NC-funkce> Syntaxe libovolné NC-funkce nebo pomocné
funkce.
Pokud je naprogramovana neexistujici syn-
taxe, objevi se béhova chyba.

Priklady:
10 DIM AS$(4) Dimenzovat znakové pole pro string o délce max.
: 4 znaky.

20 AS=NCF("Gl") Proménné String A$ je pfifazena syntaxe posledni
: naprogramované NC-funkce ze skupiny, ktera ob-
sahuje jako syntaxi "G1”.

N80 [AS] Drive dotazovana NC-funkce je nové naprogra-
movana.

N10 M3 S1234 T2345
123 DIM AS(4)
20 AS=NCF("M3")
N30 [AS] Drive dotazovana NC-funkce je nové
naprogramovana.
50 PRN#(0,"”Ve skupin[] M3
je ",AS$,” ak-
tivni”)
N30 M5
33 AS=NCF("M3")
34 PRN#(0,"Ve skupin[] M3
je ”,AS$,” ak-
tivni”)
N70 M30
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= Syntaxe vietena IndraMotion MTX je volné konfigurovatelna a na-
stavuje se v parametrech stroje 1040 00101 ff.

SCS

Umoznuje &teci pfistup k parametrim pohonu SERCOS z aktivni sady
parametr(.

Syntaxe:
SCS (<vybér osy><typ ID><ID-¢.>[,<vysledna proménna>])

<Vybér osy> Index nebo nazev systémové osy
<Typ ID> Vyraz String.

"S”:  Parametr S

"P”.  Parametr P

<ID-&.> Cislo parametru SERCOS
<Vysledna proménna>: Kdyz je zadana <vysledna hodnota>, neni
pfi chybé pfistupu generovana béhova chyba:
Je mozna nasledujici vracena hodnota:
0: PFistup OK
1: Pfistup v tomto okamziku neni mozny
Pokud neni zadana <vysledna proménna>, generuje
se pfi chybé pfistupu béhova chyba.
<Vysledna proménné> je proménna Integer.
Obsah parametru je udavan bez jednotky a vazeni.

[> Parametry, které obsahuji seznam (vice hodnot oddélenych
¢arkou), se nedaji ¢ist. Rizeni v takovych pfipadech generuje chy-
bové hlaseni.

Pokud se v telegramu pohonu SERCOS nachazeji data pohonu, jsou z
ného prectena (viz pfirucka parametri Servodyn-D). Jinak se data po-
honu naditaji pfimo v pohonu.

Jsou-lidata pohonu pouzivana jinymi aplikacemi, neni pfistup k datim
pohonu v tomto okamZiku moZzny. Na tento pfipad chyby je mozné re-
agovat v dil¢im programu parametrem <vysledna proménna>. Opako-
vany pfistup muze poskytnout pozadovana data pohonu.

= Trvaly pfistup k datim pohonu muize zabranit pristupu pro jiné
aplikace!
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Pristup k LAGE% FEHLER% | Chybové hlaseni
datim pohonu
ano nova skute¢na hod- |0 Zadné
nota polohy i-té osy
ne stara skute¢na hod- |1 SERCOS SERVICE-
nota polohy KANAL IST BELEGT
i-té osy zUstane za-
chovana

Na zakladé vyhodnoceni proménné Integer FEHLER% je mozné v
diléim programu reaagovat na chybovy pfipad.

Priklad:

10 LAGE%=SCS(1,"”S”,51,FEHLER%) Proménné Integer LAGE% je
pfifazena skute&na hodnota po-
lohy 1. osy.

12 IF FEHLER% = 0 THEN VVyhodnoceni chyby

13 REM=***Lze spravné pfecist skute€nou hodnotu polohy* **

14 ELSE

15 REM=***Nelze pre€ist skuteCnou hodnotu polohy** *

16 ENDIF

SCSL

Neékteré parametry SERCOS jsou ulozeny v pohonu jako seznamy,
které mohou byt pfecteny pfikazem SCSL. Protoze délka (potfebna ve-
likost paméti) seznamu neni znama, ukladaji se prectené prvky
seznamu do soubor(i ASCII. Nasledné mohou byt nactena data zpra-
covana pomoci pfikazl pro soubory CPL.

Pfikazem SCSL se nové vytvafi soubor uvedeny v pfikazu, pokud jesté
neexistuje. Obsah jiz existujiciho souboru se pfepise.

Syntaxe:

SCSL (<index osy>,<typ ID><ID-¢.>,<nazev souboru>[,<vysledna
proménna>])

<Index osy> Index nebo nazev systémové osy

<Typ ID> Vyraz String.
"S”. Parametr S
"P”:  Parametr P

<ID-&.> Cislo parametru SERCOS

<Nazev souboru> Nazev souboru ASCII, ve kterém ma byt uloZzen
preCteny seznam.

<Vysledna proménna>Proménna Integer
Kdyz je zadana hodnota <vysledna proménna>, ne-
generuje se pfi chybé pfistupu béhova chyba.
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Je mozna nasledujici vracena hodnota:

0: PFistup OK

1: PFistup do SERCOS v tomto okamziku neni
mozny

2: Pfistup do souboru je chybny.

Pokud neni zadana <vysledna proménna>, generuje

se pfi chybé pfistupu béhova chyba.

Pfistup k datim pohonu nemusi byt v ur€itych okamzicich mozny, po-
kud jsou pravé pouzivana jinymi aplikacemi. Pomoci parametru
<vysledna proménna> reaguje dil€i program na tento chybovy pfipad.
Opakovany pfistup muze poskytnout pozadovana data pohonu.

Trvaly pristup k datim pohonu muze zabranit pristupu pro jiné
aplikace.
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Cte ze souboru systémovych dat IndraMotion MTX ve formatu Integer.

Syntaxe:

SD (<skupina>[,<index1>[,<index2>[,<index3>]]])

Funkce SD dava hodnoty INTEGER.

Sku- Index1 |Index2 |Index3 |Tykéa se Popis
pina funkce
Aktivni poloha Overrride pro pfislusny potenciometr v
procentech:
2 1 ® Posuv
2 2 ® Rychly chod
2 3 e \Vfeteno (£ F =.= xSD(202,1);
2 4 SD(2,3)=0, pokud neni aplikovano zadné vieteno)
® 2. vfeteno (= ¥ =.= £ SD(202,2);
(SD(2,4)=0, pokud neni aplikovano zadné 2. vieteno)
Aktivni rychlosti, zaokrouhlené na celoCiselnou hodnotu:
5 1 1 ® Posuv v zadané jednotce za minutu; hodnoceno
potenciometrem (pfi OvrEna dava SD hodnotu 100%)
5 2 1 Rychlobéh v mm/min, resp. Inch/min (hodnota 100%)
5 3 1 Pocet otacek vietena v ot./min; hodnoceny
potenciometrem (= ¥ =.= = SD(205,1,1);
SD(5,3,1)=0, pokud neni aplikovano zadné vieteno)
5 4 1 ® Pocet otacek 2. vietena v ot./min; hodnoceny
potenciometrem (= ¥ =.= % SD(205,1,2);
SD(5,4,1)=0, pokud neni aplikovano zadné 2. vieteno)
Posledni naprogramované rychlosti:
5 1 2 ® Posuv v zadané jednotce za minutu
5 3 2 ® Pocet otacek vietena v ot./min; hodnoceny
potenciometrem (= ¥ =.= % SD(205,2,1);
SD(5,3,2)=0, pokud neni aplikovano zadné vieteno)
5 4 2 ® Pocet otacek 2. vietena v ot./min; hodnoceny
potenciometrem (= ¥ =.= % SD(205,2,2);
SD(5,4,2)=0, pokud neni aplikovano zadné 2. vieteno)
5 3 3 Skute€ny pocet otacek (= ¥ =.= £ SD(205,3,1))
5 4 3 Skutecny pocet otacek 2. vietena
(£ F =.= £8D(205,3,2))
8 Udava cislo volaného kanalu.
* . Cislo kanalu:

Pokud zadany kanal neni aktivni, mohou byt osy z tohoto kanalu jiz zapuj¢eny, tzn. jsou v tomto
okamziku aktivni v jiném kanalu. Pfesto patfi zapuljcené osy k uvedenému kanalu.

Priklad: Osa X2 patfi ke kanalu 2 (neaktivnimu) a X2 v tomto okamziku synchronné pojizdi v kanalu 1.

V obou instrukcich SD "Pocet synchronnich os kanalu” SD(21,2,...) a SD(21,1...) je brana v Uvahu osa X2.
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Sku- Index1 |Index2 [Index3 |Tyka se Popis
pina funkce
9 G75 Méfici dotyk zapnuty: SD(9)=0 (G75 neaktivni)
Méfici dotyk neni zapnuty: | SD(9)=1 (G75 aktivni)
FsProbe |[Meéfeni na pevném dorazu |SD(9)=0 (FSB neaktivni)
provedeno:
Méfeni na pevném dorazu | SD(9)=1  (FSB aktivni)
jesté neprovedeno:
10 1,2 1,2,3 Index 1: 1= &. naposledy naprogramované osy vrtani
2= ¢. aktivni osy vrtani
Index 2: 1= osa, na kterou plUsobi oprava L1
2= 0sa, na kterou pusobi oprava L2
3= osa, na kterou plsobi oprava L3
SD(10, i) =SD(10, i,3)
11 1 1 Hlavni osa posledniho naprogramovaného pirepnuti roviny
11 2 1 VedlejSi osa posledniho naprogramovaného piepnuti roviny
11 1 2 Hlavni osa aktivni roviny
11 2 2 VedlejSi osa aktivni roviny
12 1 Aktivni smér otaceni vietena (£ ¥ =.= £ SD(212,1,1):
SD(12,1)= 3 pravotocCivy chod vietena
SD(12,1)= 4 levotocCivy chod vietena
SD(12,1)= 0 zastaveni vietena
SD(12,1)= -1 vieteno neni aplikovano
SD(12,1)= 19 sefizeni vietena
12 2 Posledni naprogramovany smér otaceni vietena
(£ F =.= 2£8D(212,2,1); Funkce jako u "aktivniho sméru
otaceni vietena”)
Neni brano v uvahu pfepnuti aktivniho sméru otaceni
vietena signalem rozhrani!
12 3 Aktivni smér otaceni vietena (2. vieteno)
(£ F =.= 2£8D(212,1,2); Funkce jako u "aktivniho sméru
otaceni vietena”)
12 4 Posledni naprogramovany smér otaceni vietena (2.
vieteno)
(x F =.= £8D(212,2,2); Funkce jako u "aktivniho sméru
otaceni vietena”)
13 Typy obrabéni pfi zpracovani v okamziku interpretace:
SD(13)= 0 Jednotliva véta, jednotlivy krok
SD(13)= 1 Nasledna véta
SD(13)= 2 Programova véta
SD(13)= 11 Pribéh po vétach s naslednou vétou
(vybrana véta jeSté neni interpretovana).
* . Cislo kanalu:
Pokud zadany kanal neni aktivni, mohou byt osy z tohoto kanalu jiz zapuj¢eny, tzn. jsou v tomto
okamziku aktivni v jiném kanalu. Pfesto patfi zapuljcené osy k uvedenému kanalu.
Priklad: Osa X2 patfi ke kanalu 2 (neaktivnimu) a X2 v tomto okamziku synchronné pojizdi v kanalu 1.
V obou instrukcich SD "Pocet synchronnich os kanalu” SD(21,2,...) a SD(21,1...) je brana v Uvahu osa X2.
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Sku- Index1 |Index2 |Index3 |Tyka se Popis
pina funkce
14 Cislo aktivniho narodniho jazyka
(parametr stroje 6010 00010)
15 Test bez pohybu SD(15)=0: ne
SD(15)=1: ano
20 1,2 Udava pocet synchronnich os volajiciho kanalu:
SD(20,1) = Hodnota (standardni hodnota) v okamziku
pfipravy vét
SD(20,2) = Hodnota v aktivnim okamziku.
21 1..n* 1,2 Udava pocet synchronnich os kanalu:
SD(21, <1..n>,1) = Hodnota (standardni hodnota) v oka
mziku pFipravy vét
SD(21, <1..n>,2) = Hodnota v aktivnim okamziku.
1..n = &islo kanalu,
n= max. pocet kanall
22 1...m 1,2 Udava Eislo kanalové osy systémové osy volajiciho kanalu
nebo nebo -1:
oznad# SD(22, <1..m>|String ,1) = Hodnota (standardni hodnota)
x10|;);en v okamziku pfipravy vét.
! SD(22, <m>|String ,2) = Hodnota v aktivnim okamziku.
kanalov o . . .
i 1.m = Cislo systémové osy;
© osy m = max. pocet systémovych os
String = nazev systémové osy
23 1...m 1,2 Udava Eislo systémové osy kanalové osy volajiciho kanalu
nebo nebo -1:
oznad# SD(23, <1..m>|String ,1) = Hodnota (standardni hodnota)
x10|;);en v okamziku pfipravy vét.
! SD(23, <1..m>|String ,2) = Hodnota v aktivnim okamziku.
kanalov o o .
. 1.m = Cislo kanalové osy;
€ osy m = max. pocet kanalovych os
String = nazev kanalové osy
* . Cislo kanalu:

Pokud zadany kanal neni aktivni, mohou byt osy z tohoto kanalu jiz zapuj¢eny, tzn. jsou v tomto
okamziku aktivni v jiném kanalu. Pfesto patfi zapuljcené osy k uvedenému kanalu.

Priklad: Osa X2 patfi ke kanalu 2 (neaktivhimu) a X2 v tomto okamziku synchronné pojizdi v kanalu 1.

V obou instrukcich SD "Pocet synchronnich os kanalu” SD(21,2,...) a SD(21,1...) je brana v Uvahu osa X2.
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Sku- Index1 |Index2 [Index3 |Tyka se Popis
pina funkce
24 1...m 1..n* 1,2 Udava Cislo systémové osy kanalové osy nebo -1:
nebo SD(24, <1..m>|String ,<1..n>,1) = hodnota (standardni hod-
x10|;);en okamziku pfipravy véty.
! SD(24, <1..m>|String ,<1..n>,2) = hodnota v aktivnim
ka,malov okamzZiku.
oSy 1..n=  ¢&islo kanalu,
n= max. pocet kanall
1..m = Cislo kandlové osy;
m = max. pocet kanalovych os
String = nazev kanalové osy
25 1...m Udava kanal systémové osy:
nebo SD(25, <1..m>|String) = Hodnota v aktivnim okamziku.
Oézenna:’- 1.m = ¢islo systémové osy;
. m = max. pocet systémovych os
kanalov L, . .
! String = nazev systémové osy
€ osy
68 1 1..8 Trans, |® Soucet naposledy naprogramovanych posunuti progra-
ATrans movych soufadnic (Trans + ATrans) pro uvedenou osu
(Index2).
68 2 1..8 ® Soucet aktivnich posunuti programovych soufadnic
(Trans + ATrans) pro uvedenou osu (Index2).
® Hodnota naposledy naprogramovaného posunuti pro-
168 1 1..8 gramovych soufadnic (Trans) pro uvedenou osu (In-
dex2).
® Hodnota aktivniho posunuti programovych soufadnic
168 2 1..8 (Trans) pro uvedenou osu (Index2).
® Hodnota naposledy naprogramovaného aditivniho posu-
268 1 1..8 nuti programovych soufadnic (ATrans) pro uvedenou
osu (index2).
® Hodnota aktivniho aditivniho posunuti programovych
268 2 1..8 souradnic (Arans) pro uvedenou osu (index2).
77 Udava aktualné nastaveny bod najeti asynchronniho pod-
programu:
1: Pocateéni bod
2: Koncovy bod
3: Bod pferuseni
131 1 TangTool | Cislo kanalové osy rotaéni osy
131 2 Symetrie
* . Cislo kanalu:
Pokud zadany kanal neni aktivni, mohou byt osy z tohoto kanalu jiz zapuj¢eny, tzn. jsou v tomto
okamziku aktivni v jiném kanalu. Pfesto patfi zapuljcené osy k uvedenému kanalu.
Priklad: Osa X2 patfi ke kanalu 2 (neaktivnimu) a X2 v tomto okamziku synchronné pojizdi v kanalu 1.
V obou instrukcich SD "Pocet synchronnich os kanalu” SD(21,2,...) a SD(21,1...) je brana v Uvahu osa X2.
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Aktivni pohybova funkce

Naposledy naprogramovana
pohybova funkce

Sku- Index1 |Index2 |Index3 |Tyka se Popis
pina funkce
200 1 Pracovni Pocet aktivnich oblasti v kanalu.
200 1 1...10 oblast, Udava, zda je oblast i (index2) aktivni:
mrtva 0: Oblast i (index2) neni aktivni
200 3 | 1.10 oblast Typ oblasti i 0: Typ neni definovan
1: Mrtva oblast
2: Pracovni oblast
200 11 1...10 Poloha stfedu oblasti i (index2) v programovacich jed-
notkach (pro 1. osu oblasti).
200 12 1...10 Poloha stfedu oblasti i (index2) v programovacich jed-
notkach (pro 2. osu oblasti).
200 21 1...10 Expanze oblasti i (index2) v programovacich jednotkach
(pro 1. osu oblasti).
200 22 1..10 ® Expanze oblasti i (index2) v programovacich jednotkach
(pro 2. osu oblasti).
Vietena |1...8 = Cislo vietena Staré, nadale platné
SD-funkce:
202 1..8 Aktualni hodnota SD(2,3), SD(2,4)
205 1 1.8 potenciometru SD(5,3,1), SD(5,4,1)
Aktivni poZzadovany pocet
205 2 1.8 otacek (v&. potenciometru) SD(5,3,2), SD(5,4,2)
205 3 1.8 Posledni naprogramovany | Sp(5,3,3), SD(5,4,3)
212 1 1.8 pozadovany pocet otaCek | giy 15 1y gp(12,3)
212 2 1.8 Skutecny pocet otacek SD(12,2), SD(12,4)

* . Cislo kanalu:
Pokud zadany kanal neni aktivni, mohou byt osy z tohoto kanalu jiz zapujéeny, tzn. jsou v tomto
okamziku aktivni v jiném kanalu. Pfesto patfi zapuljcené osy k uvedenému kanalu.

Priklad: Osa X2 patfi ke kanalu 2 (neaktivnhimu) a X2 v tomto okamziku synchronné pojizdi v kanalu 1.
V obou instrukcich SD "Pocet synchronnich os kanalu” SD(21,2,...) a SD(21,1...) je brana v Uvahu osa X2.
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Sku- Index1 |Index2 [Index3 |Tyka se Popis

pina funkce
328 PrecProg | Naposledy naprogramovana mez pfesnosti PrecProg
328 1 Naposledy naprogramovana mez pfesnosti PrecProg
328 2 Naposledy naprogramovana rohova vzdalenost PrecProg

Spojeni os | m: Cislo kanalové osy hlavniho zafizeni v aktualnim kanalu
s: Cislo kanalové osy podfizeného zafizeni v aktualnim

kanalu
581 0 1...8(m) e Cislo kanalové osy m, kdyZ je osa m fidici
0: kdyz neexistuje zadna fidici osa
581 1...8(s) 0 e Cislo fidici osy, ke které je osa s naslednou osou

0: kdyZ s neni nasledna osa

® Naprogramovaneé posunuti nasledné osy v programo-
vacich jednotkach.
0: kdyZ s neni nasledna osa

581 1...8(s) 3 ® Naprogramovany faktor spojeni
0: kdyZ s neni nasledna osa

® Naprogramované posunuti fidici osy v programovacich
jednotkach
0: kdyZ s neni nasledna osa

581 | 1..8(s)| 1

581 | 1..8(s)| 2

: Cislo kanalu:
Pokud zadany kanal neni aktivni, mohou byt osy z tohoto kanalu jiz zapujéeny, tzn. jsou v tomto
okamziku aktivni v jiném kanalu. Pfesto patfi zapuljcené osy k uvedenému kanalu.

Priklad: Osa X2 patfi ke kanalu 2 (neaktivhimu) a X2 v tomto okamziku synchronné pojizdi v kanalu 1.
V obou instrukcich SD "Pocet synchronnich os kanalu” SD(21,2,...) a SD(21,1...) je brana v Uvahu osa X2.

Priklady:

30 A% = SD(2,1) A% obsahuje aktivni polohu posuvového
: potenciometru v procentech

40 B% = SD(5,1,1) B% obsahuje aktivni rychlost posuvu

Priklad programu: SD (dotaz méficiho dotyku)

N4 G75 X120

60 IF SD(9)=1 THEN

N7 (MSG, Méfici dotyk se nevychylil. )
80 GOTO .FEHLER

90 ELSE

100 XMESS = PPOS(1)

110 ENDIF

V pfikladu SD (dotaz méficiho dotyku) pojizdi osa X ve sméru zadané
polohy. Pokud je dosaZena poloha a méfici dotyk se nevychyli, je
vydano hlaSeni (fadek N7) a probéhne skok na navésti . FEHLER. Jest-
lize se méfici dotyk vychyli, je mozné ulozit aktualni polohu vzhledem k
programové soustavé soufadnic v XMESS.
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SDR

Cte ze souboru systémovych dat IndraMotion MTX ve formatu REAL.
Format pfikazu a pouzivani odpovidaji SD-funkci.

Syntaxe:
SDR (<Skupina>[ ,<index1>[ ,<index2>11)

Sku- Index1 |Index2 |Tyka se Popis
pina funkce
1 1..8 Polohy vSech obrabécich os, které byly vypoéitany pfi zavadeéni,
resp. opakovaném vstupu vét (index1 = &islo osy).
Bez zavadéni vét je vracena 0.
Pokud je volana neaplikovana nebo pomocna osa, vede to k béhové
chybé.
Aktivni poloha Overrride pro pfislusny potenciometr v procentech:
2 1 ® Posuv
2 3 ® \/eteno (SD(2,3)=0, pokud neni aplikovano zadné vreteno)
2 4 ® 2 Vieteno (SD(2,4)=0, pokud neni aplikovano zadné 2.
vieteno)
202 1...8 Aktualni hodnota potenciometru
(stara nadale platna funkce SDR: SDR(2,3), SDR(2,4)
68 1 1..8 Trans, |® Soucet naposledy naprogramovanych posunuti programovych
ATrans soufadnic (Trans+ATrans) pro uvedenou osu (index2).
68 2 1..8 ® Soucet aktivnich posunuti programovych soufadnic (Trans +
ATrans) pro uvedenou osu (Index2).
168 1 1..8 ® Hodnota naposledy naprogramovaného posunuti programovych
soufadnic (Trans) pro uvedenou osu (index1).
168 2 1..8 ® Hodnota aktivniho posunuti programovych soufadnic (Trans) pro
uvedenou osu (Index2).
268 1 1...8 ® Hodnota naposledy naprogramovaného aditivniho posunuti pro-
gramovych soufadnic (ATrans) pro uvedenou osu (index1).
268 2 1..8 ® Hodnota aktivniho aditivniho posunuti programovych soufadnic
(Arans) pro uvedenou osu (index2).
77 Nazev V asynchronnim podprogramu:
souradn| o e Udava aktualni bod najeti podle ASPRTP/REPOSTP soufadnice
ice stroje ve vété preruseni.
stroje 1 e Udava pocéatecni bod souradnice stroje ve vété pferuseni.
e Udava koncovy bod souradnice stroje ve vété pferuseni.
2 e Udava bod pferuseni soufadnice stroje ve vété preruseni.
Udana poloha umoznuje v asynchronnim podprogramu pomoci G76
3 zpétné polohovani soufadnic do blizkosti poZadovaného bodu najeti.
131 3 Tangen- | e Udava uhel nastaveni ve stupnich (index2).
131 4 CiéC:m' ve- | e Udava mezilehly Ghel ve stupnich (index2).
eni
nastroje
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Sku- Index1 |Index2 | Tyka se Popis

pina funkce
328 PrecProg | ® Naposledy naprogramovana mez pfesnosti PrecProg
328 1 ® Naposledy naprogramovana mez pfesnosti PrecProg
328 2 ® Naposledy naprogramovana rohova vzdalenost PrecProg

Spojeni os | m: Cislo kanalové osy hlavniho zafizeni v aktualnim kanalu
Cislo kanalové osy podfizeného zafizeni v aktualnim kanalu

581 0 1...8(m) e Cislo kanalové osy m, kdyZ je osa m fidici
0: kdyz neexistuje zadna fidici osa
e Cislo fidici osy, ke které je osa s naslednou osou

14

581 1...8(s) 0 0: kdyZ s neni nasledna osa
® Naprogramovaneé posunuti nasledné osy v programovacich jed-
notkach.
581 1...8(s) 1 0: kdyZ s neni nasledna osa

® Naprogramovany faktor spojeni
0: kdyZ s neni nasledna osa

581 1...8(s) 2 ® Naprogramované posunuti fidici osy v programovacich jed-
notkach
581 1...8(s) 3 0: kdyZ s neni nasledna osa

5.8.2 Systémova data strukturovanych typu

Strukturovana systémova data (kratce SD) tvofi tfidu dat v celém
systému s nasledujicimi vlastnostmi:

e Jednotliva strukturovana data jsou uloZena podle potfeby v do¢asné
nebo trvalé paméti (permanentni SD).

® Pocet, velikost a struktura jsou v ramci existujici paméti volné defino-
vatelné.

Podrobné informace o pouzivani a definicich systémovych dat nalez-
nete ve funkéni pfirucce.

V CPL se ziskava pristup k SD s pouzitim kli¢ového slova. Na rozdil od
adresovani XPath (standardizovany pfistup ke strukturovanym dattim)
se misto oddélovaciho znaku ”/” pouziva bodovy operator ”.”. Pole jsou
adresovana s pouzitim [ ], napf.

Xpath: /IMyArrVar[2,3,4]/dilCi slozka

CPL: SD.MyArrVar[2,3,4].dilCi slozka

Priklad:
10 SD.MyChanVar=DBSEA(”/dbtl/Rec”,-1,-1,"Keyl=1",1%)

U kanalovych SD je mozné vynechavat index kanalu, napf.:
SD.MyArrVar(,3,4] nebo
SD.MyChanVar bez [ ] u jednorozmérnych kanalovych SD.
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V lomenych zavorkach mohou byt naprogramovany libovolné vyrazy
CPL, které davaji hodnotu Integer.
Data SD se stejnymi typy struktury mohou byt navzajem pfifazovana. U
zakladnich typa plati nasledujici pravidla pfifazeni:

Nazev Délka v bajtech |Popis Typ C Typ IndraLogic |CPL

Retézec 2 * max. délka + 1| String char[] STRING() STRING
(format UTF-8)

IsoLatin1String max. délka + 1 | String char[] STRING() STRING
(format Latin1)

Byte_t 1 Signed 8-bitovy char SINT INT
integer

Short_t 2 Signed 16-bitovy | short INT INT
integer

Int_t 4 Signed 32-bitovy |int DINT INT
integer

UnsignedByte_t 1 Unsigned 8-bitovy [unsigned char | USINT INT
integer

UnsignedShort_t 2 Unsigned 16-bi- unsigned UINT INT
tovy integer short

Unsignedint_t 4 Unsigned 32-bi- unsigned int  [UDINT INT
tovy integer

Float_t 32-bitovy real float REAL REAL

Double_t 8 64-bitovy real double LREAL DOUBLE

Boolean _t 1 true, false, 1, 0 char BOOL BOOLEAN

Permanentni systémova data se inicializuji jednou, docCasna

systémova data pfi kazdém spusténi znovu. Hodnoty mohou byt stano-
veny Vv inicializacnim souboru. Pokud zde neni nic stanoveno, jsou ob-
sazeny 0.
Strukturované proménné SV mohou byt nahrazeny daty SD, ale z
davodd kompatibility zlstavaji zachovany.
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5.9 Variabilni adresa osy

AXP

Tato funkce umoznuje zapisovat dil€i a méfici programy nezavisle na
rovinach.
AXP (<cislo osy>,<informace o draze>[,<typ osy>])

Funkce se pouziva v NC-vété. Musi byt uvedena vlomenych zavorkach
"[ 1" a programuje se na misté hodnot adresy.

<Cislo osy> Index soufadnice obrobku nebo systémové osy
<Informace o draze> Proménna nebo hodnota s informaci o draze
<Typ osy> volitelny:

UrCuje, jak bude interpretovan index naprogra-
movany pod <¢islem osy>:
"0”:  Index systémové osy.
"1”. Index soufadnice obrobku
kanalu, ve kterém je program aktualné

zpracovavan.
Bez explicitniho naprogramovani je nastaven
<typ osy> = 1.
Priklad:
Podprogram:
10 A%=P1% : B%=P2% C. osy z P1% a P2% predano
do A% a B%
20 C=P3:D=P4:RA=P5 Pfedany poZadované hodnoty
pro G2
30 E=0 Konstanta pro pol u G20
N40 G20 [AXP(A%,E)][AXP(B%,E)] PFepnuti roviny s G20;
pol na 0,0
N50 G2 [AXP(A%,C)][AXP(B%,D)] Programovani poloméru po-
R[RA]] F1000 moci G2

Definice roviny pomoci A% a B . Potom pfepnuti roviny pomoci G20 .
Nakonec pojizdéji osy s F1000 po kruhovém oblouku, ktery je ur¢en
proménnymi C a D (koncovy bod) a RA (polomér).
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5.10

Rozhrani SPS

BITIF

Tato funkce umoznuje pfistup k digitalnimu rozhrani mezi NC a SPS.
® Je mozné Cist vSechny vstupy a vystupy.

e Navic je mozné =zapisovat do zakaznickych vystupa CPL
Ch_Cpl01...16 v kanalovém rozhrani.

BITIF (<bitovy signal>[,<index>[,<jednotka IF>]])

kde

<Bitovy signal> Bitovy offset nebo symbolicka adresa.
Bitovy offset: 0...31 pro globalni rozhrani
0...111 pro kanalové rozhrani
0...95 pro osové rozhrani
0...95 pro vietenové rozhrani
0...7 pro rozhrani High Speed
Symbolické adresy naleznete v pfiru¢ce k rozhrani SPS.

Index osy, vietena nebo kanalu.

Neni-li Zadny index naprogramovan, plati pro dota-
zovani:

- aktivni kanal pro kanalové rozhrani

- 0sa 1 pro osové rozhrani

- vieteno 1 pro vietenové rozhrani

<Index>

<Jednotka IF> 0 nebo QCH: Vystupni signaly SPS, vztazené ke
kanalu
1 nebo QAX: Vystupni signaly SPS, vztazené k ose
2 nebo QSP: Vystupni signaly SPS, vztazené k
vietenu
3 nebo ICH: Vstupni signaly SPS, vztazené ke
kanalu

(v€. zédkaznickych vystupt CPL z NC)

4 nebo IAX: Vstupni signaly SPS, vztazené k ose
5 nebo ISP: Vstupni signaly SPS, vztazené k
vietenu
6 nebo QGEN: Vystupni signaly SPS, globalni
7 nebo IGEN:  Vstupni signaly SPS, globalni
8 nebo QHS: Vystupni signaly SPS, high speed
9 nebo IHS: Vstupni signaly SPS, high speed
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Priklady:

I?=BITIF(”QGEN_RESET") Cteni globalniho vystupniho signalu
"Zakladni poloha systému”.

I?=BITIF(”ICH RESET”,1) Cteni kanalového vstupniho signalu
"Kanal v zakladni poloze” kanalu 1

I?=BITIF(0,1,"”IAX") Cteni osového vstupniho signalu "Refe-
ren¢ni bod znamy” pro osu 1

I?=BITIF(88,2,5) Cteni vretenového vstupniho signalu
"Chyba stavové tfidy 1” pro vieteno 2

BITIF(”ICH CPL05")=1 Popsani zakaznického vystupu CPL 5
hodnotou 1

BITIF(50,1,3)=TRUE
BITIF(”ICH CPL02”)=FALSE

PLC

Tato funkce umoznuje pfistup k operandim SPS.

PLC (<Typ>,<Prazdny parametr>,<Adresa>,<Velikost>)

kde

<Typ> 1:  Vstup (E)
2:  Vystup (A)
3:  Oznacovac (M)
Pro v8echny typy je dovolen ¢&teci pfistup.
Zapisovy pfistup do oznacovace je dovoleny, kdyZ je
parametr MP 2060 00200 nastaven na hodnotu 5 (=
IndraLogic).

<Préazdny parametr> (neobsazeno)

<Adresa> Relevantni bajtova adresa od zacatku oblasti.
Rizeni kontroluje parametr podle aktivni jednotky
SPS.

<Velikost> Velikost datového typu:
1:  Byte
2:  Slovo
3: Dvojité slovo

Priklad:

30 REM Cist 2 bajty od vstupu 10
40 I3 = PLC(1,,10,2)



5-46 Bosch Rexroth AG | Electric Drives IndraMotion MTX | R911305815 / 01
and Controls

Systémova data

5.11 Zaznamenavani ¢asu

CLOCK

Cte interni systémovy &as fizeni v milisekundéch.
Priklad:

20 WAIT

30 STARTZEIT% = CLOCK

N4 Gl X50 Y70

40 WAIT

50 ENDZEIT%=Clock : DIFF%=ENDZEIT%-STARTZEIT%

Pfed a po provedeni véty N4 se aktualni stav pocitadla ¢asu pfifazuje
proménnym "STARTZEIT%”, resp. "ENDZEIT%”. Z rozdilu obsah
obou proménnych je pak mozné urcit dobu provadéni véty N4 v milise-
kundach.

Pamatujte si, Ze je zde nezbytné nutny pfikaz WAIT!

DATE

Udava aktualni hodnotu pro datum.

Priklad:

: Proménné STRING A$ je pfifazeno datum
30 A$ = DATE ve formé DD.MM

TIME

Udava aktualni hodnotu pro ¢as.

Priklad:

: Proménné STRING B$ je pfifazen ¢as ve
40 B$ = TIME formé HH.MM.SS

= Pokud jefunkce DATE/TIME pouzita v programu vicekrat, musi byt
dimenzovany odpovidajici vysledné proménné. Jinak bude na-
posledy na¢tena hodnota funkce DATE/TIME prifazena vS§em nedi-
menzovanym proménnym, které obsahuji vysledek pfifazeni
DATE/TIME.
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Tato funkce vyvolava aktualni chybu v CPL-programu. Obsazeny jsou
prvky €. aktualni chyby, €. kanalu chyby a pfisludna kategorie chyby.
Kazda chyba, ktera se vyskytne, je se svymi prvky uloZzena v poli. Max.
pocet chyb, které se maji vejit do pole, je omezen dimenzovanim (DIM)
parametru <¢. chyby>.

Funkce GETERR vraci nasledujici hodnoty:
® -1:Nelze provést funkci.
e = (: Pocet chyb vyskytujicich se v <kanalu>.

GETERR ( <kanal>,[<kategorie>],<é. chyby>[,<pocet>])

<Kanal>

<Kategorie>

<C. chyby>

C. dotazovaného kanalu

-1: VSechny kanaly

>0: C.kanalu

VSechna varovani a chyby (standardni)

Lehké systémové chyby

Chyby regulace nebo pohonu

Chyby interpolatoru

Hardwarové chyby

Chyby ICL

Chyby dil¢iho programu

Béhova varovani

HlaSeni MZA: Chyba

: HIaSeni MZA: Varovani

10: Hladeni MZA: Upozornéni

Vysledna proménna:

Dvojrozmérné pole Integer nejméné se 3 prvky ve
druhém rozméru (DIM <&. chyby>% (x,3)), standardni
hodnota: 0.

Funkce dava v ¢asové vzestupném poradi €isla vys-
kytujicich se chyb z <kanalu>.
Vyznam 3 prvkd 2. rozméru:
<C. chyby>(x,1): C. chyby
<C. chyby>(x,2): Kanal chyby
(-1 = pfesahuijici kanaly)
<C. chyby>(x,3): Kategorie chyby (pokud je pomoci
pfikazu DIM

LoNORWON2O

deklarovana).

0 = neznama kategorie

jiné hodnoty jako <kategorie>
Priklad: DIM ERRNO% (100,3).

Smi byt zadan pouze nazev proménné bez
rozmeéru, resp. indexu!
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<Pocet> Proménna Integer (standardni hodnota: 1)

Urcuje pocet chyb k pfecteni.
1:  Standardni hodnota
> 0: Hodnoty parametrl se nekontroluji s ohledem na
platnost,
tzn. kdyz je pocCet dat ke Cteni
vétsi nez rozmeér pole,
neni generovana zadna chyba dil¢iho programu.
Priklad:
<Pocet> =120, ale DIM ERRNO% (100,3).
20 chyb v tomto pfipadé neni pfecteno.

Priklad:
Zeptat se na chyby v poslednim dil¢im programu v kanalu 2

10 DIM ERRN=%(5,3) : REM Integer-Array s 5 prvky

20 REM Zeptat se na chyby v poslednim dil[]im programu v
kanalu 2

30 CHAN%=2:CATEGORY%=6

40 ERG%=GETERR(CHAN%,CATEGORY%,ERRNO%, 1)

Priklad:
Vysledek-Vyhodnoceni pro 5 prvkl pole.

10
20
25
30
40
50
60
70
80

DIM ERRNO%(5,3):REM Integer-Array s 5 prvky
CHAN%=2 : CATEGORY%=0
REM Zeptat se na chyby v poslednim diléim programu v kanalu 2
ERG%= GETERR(CHAN%, CATEGORY%, ERRNO%, 5)
FOR I%= 1 TO ERG%
IF ERRNO%(I%,3)=6 THEN
PRN#(0, "Chyby dil¢iho programu: ”,ERRNO% (I%,1))
ENDIF
NEXT I%
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- s . Vysledek v Erg%, ktery
Krit bér chyb:
Cani b1 ypereny splfiuje kritéria GETERR(..):
- Kategorie 6 =2, tzn. 2 chyby byly
- Max. po&et chyb k zaznamenani: 5 nalezeny
A
DIM ERRNO%(5,3)
nejmladsi, | Prvek pole
ohlasené chyby l /
) ) 1] 1856 ¢. chyby
Index pole:1  —= | 2| 2 Kanal chyby
3| 2 Kategorie chyby
1| 1869
Index pole:2 > | 2| 2
3| 1
1| 1938 ERRNO%(3,1)= 1938
Index pole:3 > | 2| 2
3| 6
1| 1970
Index pole:4 —=> | 2| 2
3| 10
1] 1971 ERRNO%(5,1)= 1971
Index pole:5 > | 2| 2
3| 6
1T 4970 ~ Tato chyba jiz nebude
| ol o | brana v Gvahu, protoze
| I | pole podle pFikazu DIM
J _ , 1316 4 obsahuje pouze 5 prvka
nejstarsi ohlasené
chyby

Jako vysledek jsou v okné MSG vydany chyby dil¢iho programu 1938 a
1971. Proménna Erg% obsahuje hodnotu 2.

= S pouzitim funkce GETERR miizete mimo jiné zaznamenat chrono-
logicky vyskyt jedné nebo nékolika chyb, a na zakladé toho zjistit
vlastni pfi€inu chyby.
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5.13 Pripojeni NCS

Pomoci funkci pro pfipojeni NCS je mozné s pouzitim CPL ziskat
pristup k procesovym a datovym sluzbam interniho rozhrani NCS.

5.13.1 Mozné vracené chybové hodnoty funkci

VSechna volani funkci vraceji hodnotu pro kontrolu a zpracovani chyb.
Tato hodnota mlze byt pfifazena proménné Integer nebo Real.

Priklad:
ERR_VAR%
ERR_VAR%

MCOPS(...)
MCODS( .. .)

POZOR

@ Jsou mozné nespravné reakce programu!
Kdyz vyvolané funkce vraceji chybovy kéd, nebyly provedeny
operace dulezité pro dal$i pribéh programu nebo byly provedeny
neupiné.
Proto dirazné doporuc¢ujeme po vyvolani funkce zkontrolovat s
pouzitim programové techniky (napf. pomoci CASE), jestli mohla
byt funkce bez chyb provedena.
Dalsi chovani programu zavisi na typu a zavaznosti chyby, ktera
se vyskytla.

Jsou definovany nasledujici vracené hodnoty:
0: Nedoslo k Zadné chybé

1: Zadany kanal neexistuje

2: Nelze provést funkci, protoZze zadany kanal je pravé obsazeny
(okamzity stav nedovoluje provést operaci)

3: V zadaném kanalu jesté neskoncilo spusténé zakladni nastaveni.

4: Zadany nazev programu je pfili§ dlouhy (v sou¢asné dobé se ne-
pouziva)

5: Funkce vyzaduje najeti do referencnich bod

6: Zadany program neexistuje, nebo neni proveditelny

7 Pfi zadavani NC-vét do vyrovnavaci paméti byl pferusen zapis.
Druha instance se zaroven pokusila zapisovat do vyrovnavaci
paméti.

8: Nelze provést funkci v aktualnim provoznim rezimu

9: Nelze spustit kanal, protoZe jeho stav neni PRIPRAVEN
10:  Nelze provést funkci, protoze neni zvolen zadny program

11: Nelze zvolit zadany program, protoze to nedovoluje stav kanalu
(napf. stav pfipravy vét a interpolatoru je BEZI)

12:  V soucasné dobé se nepouziva
13:  Nelze zménit provozni reZim, protoZe to nedovoluje stav kanalu
14:  Nebyl nalezen cil pfikazu "hledani véty”
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15:

16:
17:

18:
19:
20:

21:
22:
23:
24:
25:

26:
27:

100:
101:
102:
103:

Electric Drives | Bosch Rexroth AG ~ 5-51
and Controls

"Hledani véty” neni mozné, protoZe stav kanalu je sice PRIPRAVEN,
ale zacalojiz zpracovani hlavniho programu (program je napf. na MO0)

PFi zadani externich posunuti nulovych bodu je pocet os pfilis vysoky
PFi zadani externich posunuti nulovych bod je poc¢et skupin osovych
NPV pfili§ vysoky

Zadana syntaxe je neznama

Nepfipustny index pfi zadani externi opravy nastroje

Pocet oprav pfi zadani externi opravy nastroje je pfilis vysoky (pfip.
ve spojeni s indexem opravy)

Nepfipustny zadany format pfi zadani externi opravy nastroje
Nepfipustna poloha bfitl pfi zadani externi opravy nastroje
Nepfipustna skupina oprav

Volana osa neexistuje

PFi zadavani NC-vét s automatickym spusténim byla zjisténa béhova
chyba, napf. chyba syntaxe.

PFi zadavani NC-vét do vyrovnavaci paméti pretekla pame.

Zadani pro filtr soufadnic neni spravné.

Cislo Magic telegramu je nespravné

Komunikace NCS je rusena

Zadana funkce neni v této softwarové verzi k dispozici

Doslo k interni chybé (v sou¢asné dobé se nepouziva)

= Jsou-li ve vyvolaném programu obsazeny také NC-véty, predbiha
priprava vét zpravidla obrabéni na stroji. Pokud pak v okamziku
pfipravy véty pozaduje funkce MCOPS nebo MCODS procesovou
sluzbu nebo se pta na stav stroje, neni na stroji jeSté splnén
pripadny nezbytny predpoklad.
Tento problém ovSem nastava pouze u funkci, které pouzivaji
presné ten kanal, v némz jsou samy provadény.
V takovém pripadé pouzijte v radku pred vyvolanim funkce prikaz
WAIT. Tim se zastavi priprava vét na tak dlouho, dokud nebudou
skute€¢né zpracovany vsechny véty pred funkci WAIT.
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5.13.2 Dostupné funkce

MCODS

Vyvolava datové sluzby Motion Control v NCS pomoci CPL. Tak je
mozné nacitat data a stavy z CNC.

Vsechny naétené hodnoty se vztahuji k okamziku, ve kterém byla
véta CPL zpracovana pripravou vét.

Jsou-li ve vyvolaném programu obsazeny také NC-véty, predbiha
priprava vét zpravidla obrabéni na stroji. Jestlize chcete ovlivnit
prabéh programu funkcemi, které zjiSuji aktualni data nebo stavy
stroje, musite eliminovat ”€asovy posun” mezi pripravou vét a ak-
tualnim stavem stroje. To ovSem plati jen pfi pouziti funkci, které
pouzivaji pfesné ten kanal, v némz jsou samy provadény.

V takovém pripadé pouzijte v radku pred vyvolanim funkce prikaz
WAIT. Tim se zastavi priprava vét na tak dlouho, dokud nebudou
skute¢né zpracovany vsechny véty pred funkci WAIT.

Funkce davaji vracenou hodnotu (viz kapitola 5.13.1).

VSeobecna syntaxe:

MCODS ( <typ>,<kanal>,<verze>,<vyrovnavaci
pamé>,<velikost>,<¢islo osy>,<identifikacni ¢islo>[,<P1>])
<Typ> Vyraz Integer. Udava provadénou funkci.

V nasledujici tabulce jsou uvedeny vSechny do-
stupné funkce.

<Kanal> Vyraz Integer. Udava kanal, na ktery ma funkce
pusobit.

<Verze> Inicializovana proménna Integer nebo Real (ne kon-
stanta!).

Pokud je obsah proménné pfi vyvolani funkce = 0,
zapiSe funkce dana <typem> pozadovana data
okamzité do <vyrovnavaci paméti>.
Kromé toho vraci funkce ve <verzi> oznaceni verze
dodanych dat. Je-li toto oznaceni verze pfi pfistim vy-
volani funkce jesté obsazeno v proménné, nezapise
funkce pozadovana data okamzité, ale az po dalSi
zméné dat ve <vyrovnavaci paméti>.
Timto zpusobem je napf. mozné prochazet progra-
movou smycku tak dlouho, az dosahne kanal urCitého
stavu. Pfitom ovSem musite zahrnout do smycky
podminku timeout (napf. pocitadlo nebo uplynuly
Casovy interval), aby nevznikla nekone¢na smycka!
<Vyrovnavaci pamé> Ve <vyrovnavaci paméti> vraci funkce

pozadované hodnoty dat. Podle typu dat musi byt
<vyrovnavaci pamé>:
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Prehled funkce MCODS(...)

<Velikost>

<Cislo osy>
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jednoducha proménna typu Integer, Real, Double
pole proménnych typu Integer, Real, Double
proménna String (1-rozmérné pole Character).

U poli proménnych nebo proménnych String se
smi zadavat pouze nazev proménné bez rozmeéru,
resp. indexu!

Vyraz Integer. UrCuje velikost pole <vyrovnavaci
paméti>.

Pokud <vyrovnavaci pamé> neni pole proménnych,
ale jednoducha proménna typu Integer, Real nebo
Double, zadejte pro <velikost> hodnotu 1.

Vyraz Integer. Udava Cislo systémove osy.

<Ildentifikacni ¢islo>Vyraz Integer. Udava hodnotu <identifikacniho

Cisla> z cyklického osového telegramu pro vSechny
osy.

= Velikost pouzitého pole proménnych musi byt
predem definovana pfikazem DIM a nesmi byt v
parametru <velikost> prekrocenal!
<P1>: Volitelny parametr, ktery je zavisly na <typu>.
Polohy
PoZadovana poloha osy viz MCODS(1..)
PoZadovana poloha osy viz MCODS(2..)
Skute€na poloha osy viz MCODS(35..)
Skute€né hodnoty os (soustava soufradnic viz MCODS(38..)
stroje)
Dobéh viz MCODS(4..)
Programova hodnota osy (programova viz MCODS(37..)
soustava soufadnic)
Naprogramované koncové polohy v¢&. posunuti | viz MCODS(16..)
Naprogramované koncové polohy bez posunuti | viz MCODS(23..)

Rychlost a pocet otacek

Posuv drahy viz MCODS(3..)
naprogramovany posuv drahy viz MCODS(24..)
Rychlosti krokovani viz MCODS(27..)
PoZadovany pocet otacek vietena, fezna viz MCODS(5..)
rychlost

Skute€ny pocet otacek vietena viz MCODS(36..)
Maximalni poCet otaCek vietena viz MCODS(19..)

Minimalni pocet ota€ek vietena viz MCODS(20..)
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viz MCODS(25..)

Stavy

Stav "InPos”

viz MCODS(6..)

Stav "ZkuSebni provoz”

viz MCODS(29.

Stav "Najeti do referencniho bodu”

viz MCODS(26.

Stav "Doba prodlevy aktivni”

viz MCODS(39.

Stav "Pomocna funkce s povinnym potvrzenim
aktivni”

)
)
)
)

viz MCODS(40.

Stav "Uvolnéni zadavani”

viz MCODS(41.

Stav "Pfikaz pojezdu”

viz MCODS(47.

Stav "Blokovani posuvu”

viz MCODS(49.

Stav SAV a IPO

)
)
)
)

viz MCODS(32.

Potenciometr

Hodnota potenciometru posuvu

viz MCODS(7..)

Hodnoty potenciometru vietena

viz MCODS(8..)

Hodnota potenciometr(l os

viz MCODS(50..)

Opravy

Cislo aktivni opravy délky

viz MCODS(9..)

Aktivni oprava délky

viz MCODS(10..

Cislo aktivni opravy poloméru nastroje

viz MCODS(11..

Aktivni oprava poloméru nastroje

Nazev aktivni tabulky oprav nastroje

viz MCODS(13..

Nazev aktivni tabulky osovych posunuti
nulovych bodu

)
)
viz MCODS(12..)
)
)

viz MCODS(14..

Aktivni hodnoty osovych posunuti nulovych
bodu

viz MCODS(15..)

Aktivni hodnoty externi opravy nastroje

viz MCODS(51..)

Aktivni hodnoty externich osovych posunuti
nulovych bodu

viz MCODS(52..)

Aktivni univerzalni oprava nastroje

viz MCODS(54..)

Provozni rezimy

Provozni rezim kanalu

viz MCODS(31..)

Provozni rezim osy

viz MCODS(48..)

Struktura systému

Pocet posuvovych os, pomocnych os, vieten;
typy pohybu, typy pohonu

viz MCODS(34..)

Pocet kanall

viz MCODS (44

Pocet os

viz MCODS(45

Nazvy os

viz MCODS(33.

Aktivni nazvy kanalovych os

)
)
)
)

viz MCODS(59.
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Nazvy kanalovych os (standardni nastaveni)

viz MCODS(60..

5-55

Pfifazeni osa - kanal

viz MCODS(43..

Standardni pfifazeni osa - kanal

viz MCODS(58..

Identifikacni Cislo z cyklického osového
telegramu

viz MCODS(62..

Mérné jednotky

Mérné jednotky os (standardni nastaveni)

viz MCODS(61..

Mé&rn4 jednotka os

viz MCODS(53..

Typ programovani (Inch/metrické)

viz MCODS(18..

Programovani priméru

viz MCODS(91..

Pomocné funkce

Cisla skupin pomocnych funkci

viz MCODS(94..

Aktivni syntaxe skupin pomocnych funkci

viz MCODS(65..

Vietena

Pohybové funkce vieten

viz MCODS(63..

Prevodové stupné vieten

viz MCODS(64..

Automatickd, resp. ruéni volba pfevodovych
stupn

viz MCODS(66..

Informace, zda je pfepinani pfevodu aktivni

viz MCODS(67..

Pohon

Verze vyrobce

viz MCODS(55..

Typ regulatoru

viz MCODS(56..

Typ motoru

viz MCODS(57..

Rlzné

Hlaseni v diléim programu

viz MCODS(28..

Cesta a nazev hlavniho programu

viz MCODS(30..

Strategie opétovného najeti a zaznamenavani

krokovych pohybl

viz MCODS(46..

Zakaznicka data

viz MCODS(42

Volitelné zastaveni (aktivované)

Vynechat vétu (aktivovat)

viz MCODS(69

)
viz MCODS(68..)
)
)

Automaticka opakovana volba programu aktivni | viz MCODS(70.

= V nasledujici tabulce jsou u syntaxe uvedeny jako parametry
zcasti konstanty Integer. Misto téchto konstant mlizete naprogra-
movat také proménné Integer, které ovSem musi byt v okamziku
vyvolani funkce obsazeny zadanou hodnotou.
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Funkce dava/
Refresh?)

<Vyrovnavaci
pamé> je
typu 2

Syntaxe /
popis

Pozadovana poloha osy

Double, Array

MCODS(1,-1,<verze>,<vyrovnavaci pamé>,<velikost>)

z

Udava ve <vyrovnavaci paméti> ve vzestupném poradi,
nezavislém na kanalech, pozadované polohy vSech
posuvovych a pomocnych os v systému:

u linearnich os v mm

u kruhovych os ve stupnich
V hodnotéach je zapoc€itano "nastaveni skuteéné hodnoty”
(napf. G92).

Pozadovana poloha osy

Integer, Array

MCODS(2,-1,<verze>,<vyrovnavaci pamé>,<velikost>)

z

Udava ve <vyrovnavaci paméti> ve vzestupném poradi,
nezavislém na kanalech, pozadované polohy vSech
posuvovych a pomocnych os v systému:

u linearnich os v 0,0001 mm

u kruhovych os v 0,0001 stupné
V hodnotéach je zapoc€itano "nastaveni skuteéné hodnoty”
(napf. G92).

Posuv drahy

Real, Array

MCODS(3,<kanal>,<verze>,<vyrovnavaci pamé>,3)

z

Udava ve <vyrovnavaci paméti> ve vzestupném poradi 3
hodnoty s aktualnimi posuvy drah <kanalu> (v¢.
potenciometru posuvu) v jednotkach mm/min:

1. Pozadovana rychlost, ktera je externé zadana inter-
polatoru.

2. Skutecna rychlost interpolatoru (= okamzita rychlost
drahy).

3. Interni poZzadovana rychlost interpolatoru. Da se
zmeénit oproti externé zadané pomoci aplikace (napf.
funkce Feed-Adapt).

PFi programovani posuvu v mm/U (G95) dava posuv
drahy v mm/min.

Dobéh

Real, Array

MCODS(4,-1,<verze>,<vyrovnavaci pamé>,<velikost>)

Udava ve <vyrovnavaci paméti> ve vzestupném poradi
dobéh v8ech systémovychos:

u linearnich os v mm

u kruhovych os ve stupnich

Neni-li pfenos dobéhu podporovan pohony (pomoci
parametril SERCOS), vraci se hodnota 0.0.

1) Data, ktera dava fizeni cyklicky k dispozici, jsou oznagena "Z”.
Data, ktera jsou k dispozici po kazdé zméné véty, jsou oznacena "S”.
Data, ktera jsou dodavana v nepravidelnych intervalech po zméné, jsou oznacena "E”.
Data, ktera jsou dodavana okamzité po pozadavku, jsou oznacena
Data, ktera se nikdy neméni (staci si je vyzadat pouze jednou), jsou oznacena "R”.

2) Udéava typ proménné potiebny pro <vyrovnévaci pamé> (Integer, Real, Double, Character).
Pokud je zapotfebi nikoli jednoducha proménna, ale pole proménnych, je za typem proménné uvedeno jesté "Array”.

ulu
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vietena, fezna rychlost-

Funkce dava/ <Vyrovnavaci | Syntaxe /
Refresh?) pamé> je popis
typu 2
Pozadovany pocet otacek Real, Array MCODS(5,-1,<verze>,<vyrovnavaci pamé>,<velikost>)

z

Udava ve <vyrovnavaci paméti> ve vzestupném poradi
(S, resp. S1, S2, S3 atd.) pozadované pocty otacek
vieten nebo fezné rychlosti vSech vieten existujicich v
systému.

PFi aktivni funkci G196 jsou udavany fezné rychlosti v
m/min, jinak aktualni poZzadované pocty otacek vieten v
ot./min.

Zapocitany jsou potenciometr, omezeni poc¢tu otacek
(SMin, SMax) a omezeni pfevodovym stupném.
Pokud vieteno neexistuje, je ve <vyrovnavaci paméti>
vracena na pfislusném misté hodnota 0.0.

Stav ”’InPos”

Integer, Array

MCODS(6,-1,<verze>,<vyrovnavaci pamé>,<velikost>)

z

Udava ve <vyrovnavaci paméti> ve vzestupném poradi,
nezavislém na kanalech, hodnotu 0 nebo 1 jako signal
InPos pro kazdou posuvovou a pomochou osu:

Osa je v poloze: 1

Osa neni v poloze: 0
Osa je v poloze, kdyZ se nachazi v parametrizovaném
okné InPos (MP 1015 00100) a neexistuje zadny pfikaz
pojezdu (viz t¢z MCODS(47...).

Hodnota potenciometru posuvu | Real MCODS(7,<kanal>,<verze>,<vyrovnavaci pamée>,1)

Y4 Udava ve <vyrovnavaci paméti> aktualni hodnotu
potenciometru posuvu <kanalu> v 1/100 procenta.

Hodnoty potenciometru vietena | Real, Array MCODS(8,-1,<verze>,<vyrovnavaci pamé>,<velikost>)

VA Udava ve <vyrovnavaci paméti> ve vzestupném poradi
pro vSechna vietena existujici v systému (S, resp. S1,
S2, S3 atd.) aktualni hodnoty potenciometru posuvu v
1/100 procenta.

Cislo aktivni opravy délky Integer MCODS(9,<kanal>,<verze>,<vyrovnavaci pamé>,1)

S

Udava ve <vyrovnavaci paméti> Cislo opravy délky aktivni
v <kandlu>. Neni-li aktivhi Zadna oprava délky, vraci se
hodnota -1.

1) Data, ktera dava fizeni cyklicky k dispozici, jsou oznagena "Z”.
Data, ktera jsou k dispozici po kazdé zméné véty, jsou oznacena "S”.
Data, ktera jsou dodavana v nepravidelnych intervalech po zméné, jsou oznacena "E”.
Data, ktera jsou dodavana okamzité po pozadavku, jsou oznacena
Data, ktera se nikdy nemeéni (staci si je vyzadat pouze jednou), jsou oznacena "R”.

ulu

2) Udéava typ proménné potiebny pro <vyrovnévaci pamé> (Integer, Real, Double, Character).
Pokud je zapotfebi nikoli jednoducha proménna, ale pole proménnych, je za typem proménné uvedeno jesté "Array”.
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Funkce dava/ <Vyrovnavaci | Syntaxe /
Refresh?) pamé> je popis
typu 2

Aktivni oprava délky Real MCODS(10,<kanal>,<verze>,<vyrovnavaci pamé>,1)

S Udava ve <vyrovnavaci paméti> opravu délky aktivni v
<kandlu>v mm. Neni-li aktivni Zadna oprava délky, vraci
se hodnota 0.0.

Cislo aktivni opravy poloméru | Integer MCODS(11,<kanal>,<verze>,<vyrovnavaci pamé>,1)

nastroje

S Udava ve <vyrovnavaci paméti> €islo opravy poloméru
nastroje aktivni v <kanalu>. Neni-li aktivni Zadna oprava
poloméru, vraci se hodnota -1.

Aktivni oprava poloméru Real MCODS(12,<kanal>,<verze>,<vyrovnavaci pamé>,1)

nastroje

S Udava ve <vyrovnavaci paméti> opravu poloméru
nastroje aktivni v <kandlu> v mm. Neni-li aktivni zadna
oprava poloméru nastroje, vraci se hodnota 0.0.

Nazev aktivni tabulky oprav Character, MCODS(13,<kanal>,<verze>,<vyrovnavaci

nastroje Array pamé>,<velikost>)

S Udava ve <vyrovnavaci paméti> nazev tabulky oprav
nastroje aktivni v <kanalu>. Neni-li Zadna aktivni, jsou
vraceny 3 mezery (prazdné znaky) jako String.

Nazev aktivni tabulky osovych | Character, MCODS(14,<kanal>,<verze>,<vyrovnavaci

posunuti nulovych bod Array pamé>,<velikost>)

S

Udava ve <vyrovnavaci paméti> nazev tabulky osovych
posunuti nulovych bodd aktivni v <kanglu>. Neni-li
Zadna aktivni, jsou vraceny 3 mezery (prazdné znaky)
jako String.

1) Data, ktera dava fizeni cyklicky k dispozici, jsou oznagena "Z”.
Data, ktera jsou k dispozici po kazdé zméné véty, jsou oznacena "S”.
Data, ktera jsou dodavana v nepravidelnych intervalech po zméné, jsou oznacena "E”.
Data, ktera jsou dodavana okamzité po pozadavku, jsou oznacena
Data, ktera se nikdy nemeéni (staci si je vyzadat pouze jednou), jsou oznacena "R”.

ulu

2) Udéava typ proménné potiebny pro <vyrovnévaci pamé> (Integer, Real, Double, Character).
Pokud je zapotfebi nikoli jednoducha proménna, ale pole proménnych, je za typem proménné uvedeno jesté "Array”.
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and Controls

posunuti nulovych bodu

Funkce dava/ <Vyrovnavaci | Syntaxe /
Refresh?) pamé> je popis
typu 2
Aktivni hodnoty osovych Real, Array MCODS(15,<kanal>,<verze>,<vyrovnavaci

pamé>,<velikost>)

S

Udava ve <vyrovnavaci paméti> hodnoty osovych
posunuti nulovych bodl vSech fad, aktivnich v <kanalu>,
pro vSechny posuvové osy v mm. Neni-li aktivni Zadné
posunuti, vraci se vzdy hodnota 0.0.

Plati nasledujici poradi:

® Posunuti 1. osy v fadé 1

® Posunuti 2. osy v fadé 1

® Posunuti n-té osy v fadé 1

® Posunuti 1. osy v fadé 2

® Posunuti n-té osy v fadé 2

® Posunuti n-té osy v fadé 3

Naprogramované koncové
polohy véetné posunuti

Real, Array

MCODS(16,0,<verze>,<vyrovnavaci pameé>,<velikost>)

S

Udava ve <vyrovnavaci paméti> ve vzestupném poradi,
nezavislém na pofadi, koncové polohy aktivnich vét vdech
posuvovych a pomocnych os vztazenych k
soufadnicim obrobku:

® U linearnich os v mm
® u kruhovych os ve stupnich

Jsou zapocitany vSechny hodnoty posunuti.
"Nastaveni skutecné hodnoty” (napf. G92) neni v
hodnotach zapoditano.

Typ programovani
(Inch/metrické)

Integer

MCODS(18,<kanal>,<verze>,<vyrovnavaci pamé>,1)

S

Udava ve <vyrovnavaci paméti> typ programovani os
existujicich v <kanalu>:

0: Inch

1: metrické

2: stupné

3: neexistuji zadné osy

1) Data, ktera dava fizeni cyklicky k dispozici, jsou oznagena "Z”.
Data, ktera jsou k dispozici po kazdé zméné véty, jsou oznacena "S”.
Data, ktera jsou dodavana v nepravidelnych intervalech po zméné, jsou oznacena "E”.
Data, ktera jsou dodavana okamzité po pozadavku, jsou oznacena
Data, ktera se nikdy nemeéni (staci si je vyzadat pouze jednou), jsou oznacena "R”.

ulu

2) Udéava typ proménné potiebny pro <vyrovnévaci pamé> (Integer, Real, Double, Character).
Pokud je zapotfebi nikoli jednoducha proménna, ale pole proménnych, je za typem proménné uvedeno jesté "Array”.
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Funkce dava/ <Vyrovnavaci | Syntaxe /
Refresh?) pamé> je popis
typu 2

Maximalni pocet otacek vietena | Real, Array MCODS(19,0,<verze>,<vyrovnavaci pamé>,<velikost>)

S Udava ve <vyrovnavaci paméti> maximalni pfipustné
pocty otacek vSech vieten v systému v ot./min.
Poradi: S nebo S1, S2 atd.

Omezeni poctu otacek jsou zapocitana.

Minimalni pocet otacek vietena |Real, Array MCODS(20,0,<verze>,<vyrovnavaci pamé>,<velikost>)

S Udava ve <vyrovnavaci paméti> minimaini pfipustné
pocty otacek vSech vieten v systému v ot./min.
Poradi: S nebo S1, S2 atd.

Omezeni poctu otacek jsou zapocitana.

Naprogramované koncové Real, Array MCODS(23,0,<verze>,<vyrovnavaci pamé>,<velikost>)
polohy bez posunuti

S jako MCODS(16...), ovSem bez posunuti.
naprogramovany posuv drahy |Real MCODS(24,<kanal>,<verze>,<vyrovnavaci pamé>,1)

S Udava ve <vyrovnavaci paméti>naprogramovany posuv

drahy <kanalu> v jednotkach mm/min.

naprogramované pocty otacek |Real, Array MCODS(25,0,<verze>,<vyrovnavaci pamé>,<velikost>)
vietena

S Udava ve <vyrovnavaci paméti>naprogramované pocty
otacek vSech vietenovych os v systému v ot./min.
Poradi: S nebo S1, S2 atd.

Stav "Najeti do referen¢niho Integer, Array | MCODS(26,-1,<verze>,<vyrovnavaci pamé>,<velikost>)
bodu”
E Udava ve <vyrovnavaci paméti> ve vzestupném poradi,

nezavislém na kanalech, hodnotu 0 nebo 1 jako signal
"Najeti do referen¢niho bodu” pro kazdou posuvovou a
pomocnou osu:

Najeto do referen¢niho bodu: 1

Nenajeto do referenéniho bodu: 0

Rychlosti krokovani Real, Array MCODS(27,-1,<verze>,<vyrovnavaci pamé>,<velikost>)

E Udava ve <vyrovnavaci paméti> ve vzestupném poradi,
nezavislém na kanalech, aktudlni rychlosti krokovani
vSech posuvovych a pomocnych os v systému:

u linearnich os v mm/min

u kruhovych os v ot./min

1) Data, ktera dava fizeni cyklicky k dispozici, jsou oznagena "Z”.
Data, ktera jsou k dispozici po kazdé zméné véty, jsou oznacena "S”.
Data, ktera jsou dodavana v nepravidelnych intervalech po zméné, jsou oznacena "E”.
Data, ktera jsou dodavana okamzité po pozadavku, jsou oznacena "I".
Data, ktera se nikdy neméni (staci si je vyzadat pouze jednou), jsou oznacena "R”.

2) Udéava typ proménné potiebny pro <vyrovnévaci pamé> (Integer, Real, Double, Character).
Pokud je zapotfebi nikoli jednoducha proménna, ale pole proménnych, je za typem proménné uvedeno jesté "Array”.
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Funkce dava/ <Vyrovnavaci | Syntaxe /
Refresh?) pamé> je popis
typu 2
Hlaseni v diléim programu Character, MCODS(28,<kanal>,<verze>,<vyrovnavaci pamé>,80)
Array
E Udava ve <vyrovnavaci paméti> pokyny naprogramované
pfikazem MSG v <kanalu>.
Stav "Zkusebni provoz” Integer MCODS(29,0,<verze>,<vyrovnavaci pamé&>,1)
E Udava ve <vyrovnavaci paméti> hodnotu 1, kdyZ je
aktivovan zkusebni provoz. Jinak 0.
Cesta a nazev hlavniho Character, MCODS(30,<kanal>,<verze>,<vyrovnavaci
programu Array pamé>,<velikost>)
E Udava ve <vyrovnavaci paméti> cestu v€. nazvu hlavniho

programu zvoleného v <kanalu> jako String.

Hodnota existujici ve <verzi> je pfi vyvolani funkce
ignorovana.

U soubor(, které jsou ulozeny v NC-internim systému
souborl, musi byt ve <velikosti> zadana hodnota 31
(cesta v€. nazvu souboru zde miize mit délku max. 30
znaka).

U soubord, které jsou ulozeny v namontovaném systému
soubord, zavisi hodnota <velikosti> na maximalnim
mozném poctu znakd, které jsou podporovany externim
systémem soubort pro cestu a nazev souboru.

1) Data, ktera dava fizeni cyklicky k dispozici, jsou oznagena "Z”.
Data, ktera jsou k dispozici po kazdé zméné véty, jsou oznacena "S”.
Data, ktera jsou dodavana v nepravidelnych intervalech po zméné, jsou oznacena "E”.
Data, ktera jsou dodavana okamzité po pozadavku, jsou oznacena
Data, ktera se nikdy nemeéni (staci si je vyzadat pouze jednou), jsou oznacena "R”.

ulu

2) Udéava typ proménné potiebny pro <vyrovnévaci pamé> (Integer, Real, Double, Character).
Pokud je zapotfebi nikoli jednoducha proménna, ale pole proménnych, je za typem proménné uvedeno jesté "Array”.
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Funkce dava/ <Vyrovnavaci | Syntaxe /
Refresh?) pamé> je popis
typu 2
Provozni rezim kanalu Integer MCODS(31,<kanal>,<verze>,<vyrovnavaci pamé>,1)

E

Udava ve <vyrovnavaci paméti> provozni rezim aktivni v
<kanalu>:

0: Neni aktivni Zadny provozni rezim a tedy také zadny

proces.

. Krokovaci provoz. Osy se daji krokovat (+/-).

: Najeti do referen¢niho bodu. Osy se daji spoustét

pomoci signall Ru¢ni + / Ruéni -.

3: Rezervovano.

4: Ruc¢ni zadavani. Jednotlivé NC-véty mohou byt
pfedavany ke zpracovani.

5. Automatika (nasledna véta). Dil¢i programy se
kompletné zpracovavaji.

6: Automatika (programova véta). Jednotlivé véty dil€iho
programu se zpracovavaji jedna po druhé. Kazda jed-
notliva véta je pfipravena a spusténa pomoci NC-
Start.

7: Automatika (jednotlivy krok). Z jednotlivé NC-véty v
diléim programu generuje a pfipravuje NC nékolik
bloku.

V tomto provoznim rezimu se pomoci NC-Start vzdy
pfedava jednotlivy blok do interpolatoru ke zpracovani.

8: Rezervovano.

9: Rezervovano.

10:Automatika (jednotliva véta). Pomoci NC-Start se
pfedavaji vdechny bloky, které byly generovany a
pfipraveny z jednotlivé NC-véty v diléim programu, do
interpolatoru ke zpracovani.

11: Opétovné najeti. Je mozné ruéné odjizdét s osami od
kontur a automaticky nebo ru¢né k nim opét najizdét.

12:CPL-Debugger (provoz s programovymi vétami):
Zpracovavaji se jednotlivé véty, jak jsou uvedeny v
diléim programu.

13:CPL-Debugger (provoz s naslednymi vétami):
Zpracovavaji se vdechny véty az k dalSimu bodu
preruseni.

N —

1) Data, ktera dava fizeni cyklicky k dispozici, jsou oznagena "Z”.
Data, ktera jsou k dispozici po kazdé zméné véty, jsou oznacena "S”.
Data, ktera jsou dodavana v nepravidelnych intervalech po zméné, jsou oznacena "E”.
Data, ktera jsou dodavana okamzité po pozadavku, jsou oznacena
Data, ktera se nikdy neméni (staci si je vyzadat pouze jednou), jsou oznacena "R”.

ulu

2) Udéava typ proménné potiebny pro <vyrovnévaci pamé> (Integer, Real, Double, Character).
Pokud je zapotfebi nikoli jednoducha proménna, ale pole proménnych, je za typem proménné uvedeno jesté "Array”.
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Refresh?)

<Vyrovnavaci
pamé> je
typu 2
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and Controls

Syntaxe /
popis

Stav SAV a IPO

Integer, Array

MCODS(32,<kanal>,<verze>,<vyrovnavaci pamé>,2)

E

Udava ve <vyrovnavaci paméti> z <kanalu>
- stav SAV (pfiprava vét) a
- stav interpolatoru.

Jako stav SAV jsou definovany nasledujici hodnoty:

1: Provozni rezim neni aktivni. Je mozné zvolit proces.

2: Provozni rezim je pfipraveny. Je mozné spustit
proces.

3: Provozni rezim je aktivni. Zpracovava se program
nebo NC-véta.

4: Rezervovano

5: Rezervovano

6: IV provoznim rezimu doslo k chybég, ktera mize byt
odstranéna pouze zakladnim nastavenim nebo
zruSenim volby programu.

7: Rezervovano

8: Pravé se provadi zakladni nastaveni.

9: Je zvolen program a pravé se pfipravuje (napf.
spojuje).

10:Byl spustén pfikaz "Vymazat zbylou drahu” a jesté
neni ukoncéen.

11: Provozni rezim je aktivni a znovu zpracovava stavajici
vyrovnavaci pamé.

12:Provozni rezim je pfipraveny. Proces je na zaCatku
programu a maze byt spustén.

13:Pfi zadavani NC-vét do vyrovnavaci paméti jsou zpra-
covany vSechny véty. Ceka se na dalsi zadani.

Jako stav IPO jsou definovany nasledujici hodnoty:

1: Interpolator bézi.

2: Interpolator se kvili zastaveni posuvu deaktivuje.
3: Interpolator zastavil osy.

1) Data, ktera dava fizeni cyklicky k dispozici, jsou oznagena "Z”.
Data, ktera jsou k dispozici po kazdé zméné véty, jsou oznacena "S”.
Data, ktera jsou dodavana v nepravidelnych intervalech po zméné, jsou oznacena "E”.
Data, ktera jsou dodavana okamzité po pozadavku, jsou oznacena
Data, ktera se nikdy neméni (staci si je vyzadat pouze jednou), jsou oznacena "R”.

ulu

2) Udéava typ proménné potiebny pro <vyrovnévaci pamé> (Integer, Real, Double, Character).
Pokud je zapotfebi nikoli jednoducha proménna, ale pole proménnych, je za typem proménné uvedeno jesté "Array”.
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Funkce dava/ <Vyrovnavaci | Syntaxe /
Refresh?) pamé> je popis
typu 2
Nazvy os Character, MCODS(33,<kanal>,<verze>,<vyrovnavaci
Array pamé>,<velikost>)
R Pro <kanél> = -1 udava <vyrovnavaci pamé> nazvy

vSech systémovych os, oddélené znakem "0” (0 bajtu),
ve vzestupném poradi po 9 bajtech.

Pro <kanél> = existujici Cislo kanalu udava <vyrovnavaci
pamé> nazvy vSech os v uvedeném kanalu, oddélené
znakem "0” (0 baijtu), ve vzestupném poradi.

Nazvy, které jsou kratSi nez 8 znaku, jsou az po 8. znak
doplnény mezerami.

Ve <velikosti> se zadava velikost <vyrovnavaci paméti>.
Ta muUze pfi 16 osach €init maximalné (9*16) 144 bajtu.
Priklad viz kap. 5.13.3 strana 5-90.

Pocet posuvovych os,
pomocnych os, vieten;

typy pohybu, typy pohonu

Integer, Array

MCODS(34,-1,<verze>,<vyrovnavaci pamé>,<velikost>)

R

Rezervovano Pouzivejte misto toho MCODS(45...)

Skutec¢na poloha osy

Real, Array

MCODS(35,-1,<verze>,<vyrovnavaci pamé>,<velikost>)

z

Udava ve <vyrovnavaci paméti> ve vzestupném poradi,
nezavislém na kanalech, skuteéné polohy vSech
posuvovych a pomocnych os, které jsou sdélovany z
pohonU s pouzitim parametril SERCOS do CNC:

u linearnich os v mm

u kruhovych os ve stupnich
"Nastaveni skutecné hodnoty” (napf. G92) neni v
hodnotach zapoditano.

Skutecny pocet otacek vietena

Real, Array

MCODS(36,-1,<verze>,<vyrovnavaci pamé>,<velikost>)

z

Udava ve <vyrovnavaci paméti> ve vzestupném poradi
(S, resp. S1, S2, S3 atd.) skute¢né pocty otacek vSech
vieten existujicich v systému.

Zapocitany jsou potenciometr, omezeni poc¢tu otacek
(SMin, SMax) a omezeni pfevodovym stupném.
Pokud vieteno neexistuje, pak je ve <vyrovnavaci
paméti> vracena na prislusném misté hodnota 0.0.

1) Data, ktera dava fizeni cyklicky k dispozici, jsou oznagena "Z”.
Data, ktera jsou k dispozici po kazdé zméné véty, jsou oznacena "S”.
Data, ktera jsou dodavana v nepravidelnych intervalech po zméné, jsou oznacena "E”.
Data, ktera jsou dodavana okamzité po pozadavku, jsou oznacena
Data, ktera se nikdy neméni (staci si je vyzadat pouze jednou), jsou oznacena "R”.

ulu

2) Udéava typ proménné potiebny pro <vyrovnévaci pamé> (Integer, Real, Double, Character).
Pokud je zapotfebi nikoli jednoducha proménna, ale pole proménnych, je za typem proménné uvedeno jesté "Array”.
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Syntaxe /
popis

Programova hodnota osy
(programova soustava
souradnic)

Double, Array

MCODS(37,-1,<verze>,<vyrovnavaci pamé>,<velikost>)

z

Udava ve <vyrovnavaci paméti> ve vzestupném poradi,
nezavislém na kanalech, poZadované polohy interpolatoru
vzhledem k obrobku pro vSechny posuvové osy v
systému:

u linearnich os v mm

u kruhovych os ve stupnich
"Nastaveni skute¢né hodnoty” (napf. G92) a osové
posunuti nulovych bodl (G54.x ... G59.x) neni v
hodnotach zapoditano.

Skute¢né hodnoty os (soustava
souradnic stroje)

Double, Array

MCODS(38,-1,<verze>,<vyrovnavaci pamé>,<velikost>)

z

Udava ve <vyrovnavaci paméti> ve vzestupném poradi,
nezavislém na kanalech, "skute¢né hodnoty” vzhledem k
prislusné (kartézské) soustavé soufadnic stroje.
Hodnoty se vypocitavaji ze skuteCnych poloh os za
pouziti kinematickych transformaci (transformace os),
specifikovanych pro kanaly a stroje. Pokud neni
aktivovana zadna kinematicka transformace os, dava
MCODS(38) stejné hodnoty jako MCODS(35).
Predpokladem pro pouziti funkce MCODS(38) je
odpovidajici nastaveni parametru stroje 9030 00002, s
jehoz pouzitim se konfiguruje, jestli a jak Casto se
vypocitavaji skute€né hodnoty v soustavé soufadnic
stroje.

povinnym potvrzenim aktivni”

Stav "Doba prodlevy aktivni” Integer MCODS(39,<kanal>,<verze>,<vyrovnavaci pamé>,1)

E Udava ve <vyrovnavaci paméti> hodnotu 1, kdyZ je v
<kanélu> aktivovana doba prodlevy. Jinak O.

Stav "Pomocna funkce s Integer MCODS(40,<kanal>,<verze>,<vyrovnavaci pamé>,1)

E

Udava ve <vyrovnavaci paméti> hodnotu 1, kdyZ v
<kanalu> ¢eka pomocna funkce na potvrzeni. Jinak 0.

1) Data, ktera dava fizeni cyklicky k dispozici, jsou oznagena "Z”.
Data, ktera jsou k dispozici po kazdé zméné véty, jsou oznacena "S”.
Data, ktera jsou dodavana v nepravidelnych intervalech po zméné, jsou oznacena "E”.
Data, ktera jsou dodavana okamzité po pozadavku, jsou oznacena
Data, ktera se nikdy neméni (staci si je vyzadat pouze jednou), jsou oznacena "R”.

ulu

2) Udéava typ proménné potiebny pro <vyrovnévaci pamé> (Integer, Real, Double, Character).
Pokud je zapotfebi nikoli jednoducha proménna, ale pole proménnych, je za typem proménné uvedeno jesté "Array”.
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Funkce dava/ <Vyrovnavaci | Syntaxe /
Refresh?) pamé> je popis
typu 2
Stav "Uvolnéni zadavani” Integer MCODS(41,<kanal>,<verze>,<vyrovnavaci pamé>,1)

E

Udava ve <vyrovnavaci paméti> hodnotu 1, kdyz je pro
<kanal> nastaven vstupni signal NC "Blokovani nacitani”.
Jinak 0.

Zakaznicka data

MCODS(42,<kanal>,<verze>,<vyrovnavaci
pamé>,<velikost>,<P1>)

Udava ve <vyrovnavaci paméti> zakaznicka data z
<kanélu>.

V <P1> muze byt pfi vyvolani funkce na zakaznickém
serveru pfedana hodnota Integer v rozsahu 0 az 65535
pro selekci urcitych dat.

Funkce je ur€ena pro vlastni vyvoj zakaznikd v oblasti
"NC-jadra”.

Pfifazeni osa - kanal

Integer, Array

MCODS(43,-1,<verze>,<vyrovnavaci pamé>,<velikost>)

E

Udava ve <vyrovnavaci paméti> pro kazdou systémovou
osu nasledujici informace:

=0:  Cislo kanalu synchronni osy

-1:  Osa je asynchronni

-2:  Osa je vieteno

-3:  Osa neni definovana

Pocet kanalu

Integer, Array

MCODS(44,-1,<verze>,<vyrovnavaci pamé>,3)

R

Udava ve <vyrovnavaci paméti> ve vzestupném poradi
® pocet vyuzitelnych uzivatelskych kanall

® pocet kanall na rozhrani

® pocet vSech internich a externich kanal

1) Data, ktera dava fizeni cyklicky k dispozici, jsou oznagena "Z”.
Data, ktera jsou k dispozici po kazdé zméné véty, jsou oznacena "S”.
Data, ktera jsou dodavana v nepravidelnych intervalech po zméné, jsou oznacena "E”.
Data, ktera jsou dodavana okamzité po pozadavku, jsou oznacena
Data, ktera se nikdy nemeéni (staci si je vyzadat pouze jednou), jsou oznacena "R”.

ulu

2) Udéava typ proménné potiebny pro <vyrovnévaci pamé> (Integer, Real, Double, Character).
Pokud je zapotfebi nikoli jednoducha proménna, ale pole proménnych, je za typem proménné uvedeno jesté "Array”.
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Systémova data
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and Controls

Funkce dava/ <Vyrovnavaci | Syntaxe /
Refresh?) pamé> je popis
typu 2
Pocet os Integer, Array | MCODS(45,-1,<verze>,<vyrovnavaci pamé>,3)
R Udava ve <vyrovnavaci paméti> ve vzestupném poradi

® maximalni index v systémovych osach.
Je zapotiebi pfi vytvareni smycek pro vSechny osy.
Pokud neexistuji zadné proluky, jedna se o pocet
pohon0, které existuji v systému.

® maximalni index os v systému.
Je zapotfebi napf. pro velikost osového rozhrani. Po-
kud neexistuji zadné proluky, jedna se o pocet os,
které existuji v systému.

® maximalni poc€et vieten v systému.
Je zapotfebi napf. pro velikost vietenového rozhrani.

Strategie opétovného najeti a
zaznamenavani krokovych
pohybl

Integer, Array

MCODS(46,<kanal>,<verze>,<vyrovnavaci pamé>,3)

E

Udava ve <vyrovnavaci paméti> pro zadany <kanal> ve
vzestupném poradi

® provozni rezim opétovného najeti
® bod opétovného najeti
e stav zaznamenavani krokovych pohybu.

Jako provozni rezim opétového najeti jsou mozné
nasledujici hodnoty:

1 Automatické opétovné najeti

2 Opétovné najeti s jednotlivou vétou

3 Rucni opétovné najeti

Pro bod opétovného najeti:

1 Opétovné najeti do pocatecniho bodu

2 Opétovné najeti do koncového bodu

3 Opétovné najeti do bodu preruseni

Pro stav zaznamenavani:

0 Zaznamenavani neni aktivni
1 Zaznamenavani aktivni

1) Data, ktera dava fizeni cyklicky k dispozici, jsou oznagena "Z”.
Data, ktera jsou k dispozici po kazdé zméné véty, jsou oznacena "S”.
Data, ktera jsou dodavana v nepravidelnych intervalech po zméné, jsou oznacena "E”.
Data, ktera jsou dodavana okamzité po pozadavku, jsou oznacena
Data, ktera se nikdy nemeéni (staci si je vyzadat pouze jednou), jsou oznacena "R”.

ulu

2) Udéava typ proménné potiebny pro <vyrovnévaci pamé> (Integer, Real, Double, Character).
Pokud je zapotfebi nikoli jednoducha proménna, ale pole proménnych, je za typem proménné uvedeno jesté "Array”.
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Systémova data

Funkce dava/ <Vyrovnavaci | Syntaxe /
Refresh?) pamé> je popis
typu 2

Stav ”Prikaz pojezdu” Integer, Array | MCODS(47,<kanal>,<verze>,<vyrovnavaci
pamé>,<velikost>)

4 Pro <kanél> = -1 udava <vyrovnavaci pamé> signaly
pfikazu pojezdu vSech systémovych os ve vzestupném
poradi.

Pro <kanél> = existujici Cislo kanalu udava <vyrovnavaci
pamé> signaly pfikazu pojezdu vSech os v zadaném
kanalu a za nimi asynchronnich os ve vzestupném

poradi.
Pfikaz pojezdu je vydan: 1
Pfikaz pojezdu neni vydan: 0

Pfikaz pojezdu je nastaven vzdy, kdyZ ma osa na zakladé
ruéniho zadani nebo zadani v diléim programu provést
pojezdovy pohyb.

1) Data, ktera dava fizeni cyklicky k dispozici, jsou oznagena "Z”.
Data, ktera jsou k dispozici po kazdé zméné véty, jsou oznacena "S”.
Data, ktera jsou dodavana v nepravidelnych intervalech po zméné, jsou oznacena "E”.
Data, ktera jsou dodavana okamzité po pozadavku, jsou oznacena "I".
Data, ktera se nikdy neméni (staci si je vyzadat pouze jednou), jsou oznacena "R”.

2) Udéava typ proménné potiebny pro <vyrovnévaci pamé> (Integer, Real, Double, Character).
Pokud je zapotfebi nikoli jednoducha proménna, ale pole proménnych, je za typem proménné uvedeno jesté "Array”.
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Systémova data

Funkce dava/
Refresh?)

<Vyrovnavaci
pamé> je
typu 2

Electric Drives | Bosch Rexroth AG  5-69
and Controls

Syntaxe /
popis

Provozni rezim osy

Integer, Array

MCODS(48,<kanal>,<verze>,<vyrovnavaci
pamé>,<velikost>)

E

Pro <kanél> = -1 udavéa <vyrovnavaci pamé&> provozni
reZzimy vSech systémovych os ve vzestupném poradi.
Pro <kanél> = existujici Cislo kanalu udava <vyrovnavaci
pamé> provozni rezimy vSech os v zadaném kanalu a
za nimi asynchronnich os ve vzestupném poradi.
Mozné vracené hodnoty pro provozni rezimy:

0: Neni aktivni zadny provozni rezim a tedy také zadny

proces.

. Krokovaci provoz. Osy se daji krokovat (+/-).

: Najeti do referen¢niho bodu. Osy se daji spoustét

pomoci signall Ruéni + / Ruéni -.

3: Rezervovano.

4: Ruc¢ni zadavani. Jednotlivé NC-véty mohou byt
pfedavany ke zpracovani.

5. Automatika (nasledna véta). Dil¢i programy se
kompletné zpracovavaji.

6: Automatika (programova véta). Jednotlivé véty dil€iho
programu se zpracovavaji jedna po druhé. Kazda jed-
notliva véta je pfipravena a spusténa pomoci NC-
Start.

7: Automatika (jednotlivy krok). Z jednotlivé NC-véty v
diléim programu generuje a pfipravuje NC nékolik
bloku.

V tomto provoznim rezimu se pomoci NC-Start vzdy
pfedava jednotlivy blok do interpolatoru ke zpracovani.

8: Rezervovano.

9: Rezervovano.

10:Automatika (jednotliva véta). Pomoci NC-Start se
pfedavaji vdechny bloky, které byly generovany a
pfipraveny z jednotlivé NC-véty v diléim programu, do
interpolatoru ke zpracovani.

11: Opétovné najeti. Je mozné ruéné odjizdét s osami od
kontur a automaticky nebo ru¢né k nim opét najizdét.

N —

1) Data, ktera dava fizeni cyklicky k dispozici, jsou oznagena "Z”.
Data, ktera jsou k dispozici po kazdé zméné véty, jsou oznacena "S”.
Data, ktera jsou dodavana v nepravidelnych intervalech po zméné, jsou oznacena "E”.
Data, ktera jsou dodavana okamzité po pozadavku, jsou oznacena
Data, ktera se nikdy neméni (staci si je vyzadat pouze jednou), jsou oznacena "R”.

ulu

2) Udéava typ proménné potiebny pro <vyrovnévaci pamé> (Integer, Real, Double, Character).
Pokud je zapotfebi nikoli jednoducha proménna, ale pole proménnych, je za typem proménné uvedeno jesté "Array”.
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Systémova data

Funkce dava/
Refresh?)

<Vyrovnavaci
pamé> je
typu 2

IndraMotion MTX | R911305815 / 01

Syntaxe /
popis

Stav ”Blokovani posuvu”

Integer, Array

MCODS(49,<kanal>,<verze>,<vyrovnavaci
pamé>,<velikost>)

Pro <kanél> = -1 udavéa <vyrovnavaci pamé> signaly
blokovani posuvu v8ech systémovych os ve vzestupném
poradi.

Pro <kanél> = existujici Cislo kanalu udava <vyrovnavaci
pamé> blokovani posuvu vSech os v zadaném kanalu a
za nimi asynchronnich os ve vzestupném poradi.

1: Blokovani posuvu je aktivovano

0: Blokovani posuvu neni aktivovano

Hodnota potenciometrii os

Real, Array

MCODS(50,<kanal>,<verze>,<vyrovnavaci
pamé>,<velikost>)

Pro <kanal> = -1 udava <vyrovnavaci pamé> hodnoty
potenciometri vSech systémovych os ve vzestupném
poradi (v 0.01 procenta).

Pro <kanél> = existujici Cislo kanalu udava <vyrovnavaci
pamé> pro kazdou osu v zadaném kanalu hodnotu
potenciometru kanalu a nasledné hodnoty
potenciometrti vSech asynchronnich os ve
vzestupném poradi (v 0.01 procenta).

Aktivni hodnoty externi opravy
nastroje

Real, Array

MCODS(51,<kanal>,<verze>,<vyrovnavaci
pamé>,<velikost>)

S

Udava ve <vyrovnavaci paméti> hodnoty externi opravy
nastroje aktivni v <kandlu>.

Porfadi: Oprava poloméru, oprava délky

Neni-li aktivni Zadna externi oprava nastroje, vraci se
vzdy hodnota 0.0.

Aktivni hodnoty externich
osovych posunuti nulovych
bodu

Real, Array

MCODS(52,<kanal>,<verze>,<vyrovnavaci
pamé>,<velikost>)

S

Udava ve <vyrovnavaci paméti> hodnoty externich
osovych posunuti nulovych bodd, aktivni v <kandlu>.
Pofadi: 1. log. osa, ... 8. log. osa

Neni-li aktivni Zadné externi posunuti, vraci se vzdy
hodnota 0.0.

1) Data, ktera dava fizeni cyklicky k dispozici, jsou oznagena "Z”.
Data, ktera jsou k dispozici po kazdé zméné véty, jsou oznacena "S”.
Data, ktera jsou dodavana v nepravidelnych intervalech po zméné, jsou oznacena "E”.
Data, ktera jsou dodavana okamzité po pozadavku, jsou oznacena
Data, ktera se nikdy neméni (staci si je vyzadat pouze jednou), jsou oznacena "R”.

ulu

2) Udéava typ proménné potiebny pro <vyrovnévaci pamé> (Integer, Real, Double, Character).
Pokud je zapotfebi nikoli jednoducha proménna, ale pole proménnych, je za typem proménné uvedeno jesté "Array”.
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Systémova data

Funkce dava/
Refresh?)

<Vyrovnavaci
pamé> je
typu 2

Electric Drives | Bosch Rexroth AG ~ 5-71
and Controls

Syntaxe /
popis

Mérna jednotka os

Integer, Array

MCODS(53,<kanal>,<verze>,<vyrovnavaci
pamé>,<velikost>)

E

Pro <kanél> = -1 udava <vyrovnavaci pamé&> mérne
jednotky (metrické, inch, stupné) vSech systémovych os
ve vzestupném poradi.

Pro <kanél> = existujici Cislo kanalu udava <vyrovnavaci
pamé> mérnou jednotku pro kazdou osu v zadaném
kanalu a nasledné mérnou jednotku vSech
asynchronnich os ve vzestupném poradi.

U asynchronnich linearnich os v osovych provoznich
rezimech "krokovani” a "najeti do referen¢niho bodu”
uréuje mérnou jednotku osové rozhrani. Pokud neni
zadan Zadny osovy provozni rezim, udava se hodnota
"metricka”.

U synchronnich linearnich os v kanalovych provoznich
rezimech "krokovani” a "najeti do referen¢niho bodu”
uréuje mérnou jednotku osové rozhrani. V ostatnich pro-
voznich reZimech zavisi na kanalové mérné jednotce, me-
trické/Inch (G70/G71).

U kruhovych os a vieten se udava mérna jednotka
stupeni, u Hirthovych os s programovanim mista zase od-
povidajici mérna jednotka.

Mozné vracené hodnoty pro mérné jednotky:

inch

metrické

stupné

Osa neexistuje

Hirthova osa s programovanim mista

roNM2O

1) Data, ktera dava fizeni cyklicky k dispozici, jsou oznagena "Z”.
Data, ktera jsou k dispozici po kazdé zméné véty, jsou oznacena "S”.
Data, ktera jsou dodavana v nepravidelnych intervalech po zméné, jsou oznacena "E”.
Data, ktera jsou dodavana okamzité po pozadavku, jsou oznacena
Data, ktera se nikdy nemeéni (staci si je vyzadat pouze jednou), jsou oznacena "R”.

ulu

2) Udéava typ proménné potiebny pro <vyrovnévaci pamé> (Integer, Real, Double, Character).
Pokud je zapotfebi nikoli jednoducha proménna, ale pole proménnych, je za typem proménné uvedeno jesté "Array”.
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Funkce dava/ <Vyrovnavaci | Syntaxe /
Refresh?) pamé> je popis
typu 2

Aktivni univerzalni oprava Real, Array MCODS(54,<kanal>,<verze>,<vyrovnavaci

nastroje pamé>,<velikost>)

S Udava ve <vyrovnavaci paméti> hodnoty univerzalni
opravy nastroje, aktivni v <kanalu>.

Poradi:
Oprava poloméru
® Oprava délky L3
® Oprava délky L1
® Oprava délky L2
® Poloha bfitu
® Typ opravy
Jsou definovany nasledujici typy oprav:
0: Zadna oprava
1: Vrtaci nastroj
2: Frézovaci nastroj
3: Soustruznicky nastroj
4: Nastroj s uhlovou hlavou
Neni-li aktivni Zadna univerzalni oprava nastroje, vraci se
vzdy hodnota 0.0.
Verze vyrobce Character, MCODS(55,-1,<verze>,<vyrovnavaci pamé>,<velikost>,
Array <Cislo osy>)

R Udava verzi vyrobce pohonu. Vybér osy se provadi v
parametru <¢islo osy> zadanim systémové osy. (C. 0
dava rovnéz 1. osu.) Verze vyrobce odpovida parametru
SERCOS S-0-0030. V parametru <vyrovnavaci pamé> se
udava pole s max. 40 znaky.

Typ regulatoru Character, MCODS(56,-1,<verze>,<vyrovnavaci pamé>,<velikost>,

Array <¢islo osy>)

R Udava typ regulatoru pohonu. Vybér osy se provadi v
parametru <¢islo osy> zadanim systémové osy. (C. 0
dava rovnéz 1. osu.) Typ regulatoru odpovida parametru
SERCOS S-0-0140. V parametru <vyrovnavaci pamé> se
udava pole s max. 40 znaky.

1) Data, ktera dava fizeni cyklicky k dispozici, jsou oznagena "Z”.
Data, ktera jsou k dispozici po kazdé zméné véty, jsou oznacena "S”.
Data, ktera jsou dodavana v nepravidelnych intervalech po zméné, jsou oznacena "E”.
Data, ktera jsou dodavana okamzité po pozadavku, jsou oznacena
Data, ktera se nikdy neméni (staci si je vyzadat pouze jednou), jsou oznacena "R”.

ulu

2) Udéava typ proménné potiebny pro <vyrovnévaci pamé> (Integer, Real, Double, Character).
Pokud je zapotfebi nikoli jednoducha proménna, ale pole proménnych, je za typem proménné uvedeno jesté "Array”.
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Systémova data

Funkce dava/
Refresh?)

<Vyrovnavaci
pamé> je
typu 2

Electric Drives | Bosch Rexroth AG ~ 5-73
and Controls

Syntaxe /
popis

Typ motoru

Character,
Array

MCODS(57,-1,<verze>,<vyrovnavaci pamé>,<velikost>,
<¢islo osy>)

R

Udava typ motoru pohonu. Vybér osy se provadi v
parametru <&islo osy> zadanim systémové osy. (C. 0
dava rovnéz 1. osu.) Typ motoru odpovida parametru
SERCOS S-0-0141. V parametru <vyrovnavaci pamé> se
udava pole s max. 40 znaky.

Standardni pfifazeni osa - kanal

Integer

MCODS(58,-1,<verze>,<vyrovnavaci pamé>,<velikost>)

R

Udava ve <vyrovnavaci pameéti> pro kazdou systémovou
osu nasledujici standardni pfifazeni:

=0:  Cislo kanalu synchronni osy

-1:  Osa je asynchronni

-2:  Osa je vieteno

-3:  Osa neni definovana

Pfi 16 osach musi <vyrovnavaci pamé> mit <velikost> 16
(Integer).

Aktivni nazvy kanalovych os

Character,
Array

MCODS(59,<kanal>,<verze>,<vyrovnavaci
pamé>,<velikost>)

E

Pro <kanél> = -1 udava <vyrovnavaci pamé> nazvy
vSech aktivnich kanalovych os, oddélené znakem ”0” (0
bajtu), ve vzestupném poradi po 9 bajtech.

Pro <kanél> = existujici Cislo kanalu udava <vyrovnavaci
pamé> nazvy vSech os v uvedeném kanalu, oddélené
znakem "0” (0 bajtu), ve vzestupném poradi.

Nazvy, které jsou kratSi nez 8 znaku, jsou az po 8. znak
doplnény mezerami.

Ve <velikosti> se zadava velikost <vyrovnavaci paméti>.
Ta muze pfi 16 osach €init maximalné (9*16) 144 bajtu.
Priklad viz kap. 5.13.3 strana 5-90.

1) Data, ktera dava fizeni cyklicky k dispozici, jsou oznagena "Z”.
Data, ktera jsou k dispozici po kazdé zméné véty, jsou oznacena "S”.
Data, ktera jsou dodavana v nepravidelnych intervalech po zméné, jsou oznacena "E”.
Data, ktera jsou dodavana okamzité po pozadavku, jsou oznacena
Data, ktera se nikdy neméni (staci si je vyzadat pouze jednou), jsou oznacena "R”.

ulu

2) Udéava typ proménné potiebny pro <vyrovnévaci pamé> (Integer, Real, Double, Character).
Pokud je zapotfebi nikoli jednoducha proménna, ale pole proménnych, je za typem proménné uvedeno jesté "Array”.
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Systémova data

Funkce dava/ <Vyrovnavaci | Syntaxe /
Refresh?) pamé> je popis
typu 2
Standardni nastaveni Character, MCODS(60,<kanal>,<verze>,<vyrovnavaci
nazv&#x16F; kanalovych os Array pamé>,<velikost>)
R Pro <kanél> = -1 udava <vyrovnavaci pamé> nazvy

vSech kanalovych os (ve standardnim nastaveni),
oddélené znakem ”0” (0 bajtl), ve vzestupném poradi po
9 bajtech.

Pro <kanél> = existujici Cislo kanalu udava <vyrovnavaci
pamé> nazvy vSech os v uvedeném kanalu, oddélené
znakem "0” (0 baijtu), ve vzestupném poradi.

Nazvy, které jsou kratSi nez 8 znaku, jsou az po 8. znak
doplnény mezerami.

Ve <velikosti> se zadava velikost <vyrovnavaci paméti>.
Ta muze pfi 16 osach €init maximalné (9*16) 144 bajtu.
Priklad viz kap. 5.13.3 strana 5-90.

Mérné jednotky standardniho Integer, Array | MCODS(61,<kanal>,<verze>,<vyrovnavaci
nastaveni os pamé>,<velikost>)
R Pro <kanél> = -1 udava <vyrovnéavaci pamé> mérné

jednotky (metrické, inch, stupné) vSech systémovych os
(ve standardnim nastaveni), oddélené znakem "0” (0
bajtu), ve vzestupném poradi po 9 bajtech.

Pro <kanél> = existujici Cislo kanalu udava <vyrovnavaci
pamé> nazvy vSech os v uvedeném kanalu, odd€lené
znakem "0” (0 bajtd), ve vzestupném poradi.

e U asynchronnich linearnich os se udavaji "metrické”.

e U synchronnich linearnich os zavisi mérna jednotka
na stavu zapnuti po spusténi (parametr stroje
7060 00010): "metrické/Inch” (G70/G71)

® U kruhovych os a vieten se udava mérna jednotka
stupen, u Hirthovych os s programovanim mista zase
odpovidajici mérna jednotka.

Mozné vracené hodnoty pro mérné jednotky:

0: inch

metrické

stupné

Osa neexistuje

Hirthova osa s programovanim mista

Pfi 16 osach musi <vyrovnavaci pamé> mit <velikost> 16
(Integer)

Robd=2

1) Data, ktera dava fizeni cyklicky k dispozici, jsou oznagena "Z”.
Data, ktera jsou k dispozici po kazdé zméné véty, jsou oznacena "S”.
Data, ktera jsou dodavana v nepravidelnych intervalech po zméné, jsou oznacena "E”.
Data, ktera jsou dodavana okamzité po pozadavku, jsou oznacena "I".
Data, ktera se nikdy neméni (staci si je vyzadat pouze jednou), jsou oznacena "R”.

2) Udéava typ proménné potiebny pro <vyrovnévaci pamé> (Integer, Real, Double, Character).
Pokud je zapotfebi nikoli jednoducha proménna, ale pole proménnych, je za typem proménné uvedeno jesté "Array”.
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Systémova data

Funkce dava/
Refresh?)

<Vyrovnavaci
pamé> je
typu 2

Electric Drives | Bosch Rexroth AG ~ 5-75
and Controls

Syntaxe /
popis

Identifikacni Cislo z cyklického
osového telegramu

Integer, Array

MCODS(62,-1,<verze>,<vyrovnavaci pamé>,
<velikost>,<identifikacni islo>)

z

Udava hodnotu <identifikacniho ¢isla> z cyklického
osoveho telegramu pro v8echny osy.

Pokud <identifikacni ¢islo> neni v cyklickém telegramu,
vraci se hodnota NCS_MCO_NOT IN CYCL AT C
(-2147483648).

Hodnota je "Integer” ve vazeni SERCOS.

Pfi 16 osach musi <vyrovnavaci pamé> mit <velikost> 16
(Integer)

Pohybové funkce vieten

Integer, Array

MCODS(63,-1,<verze>,<vyrovnavaci pamé>,<velikost>)

E

Udava pohybové funkce vSech vieten.
Kédovani pohybovych funkci:

. VFeteno neni definovano

Pravoto€ivy chod bez chladici kapaliny
Pravotocivy chod s chladici kapalinou
Levotocivy chod bez chladici kapaliny
LevotocCivy chod s chladici kapalinou
Zastaveni vietena

Sefizeni vietena

QARON2O

Pfi 8 vifetenech musi <vyrovnavaci pamé> mit <velikost>
8 (Integer)

Prevodové stupné vieten

Integer, Array

MCODS(64,-1,<verze>,<vyrovnavaci pamé>,<velikost>)

E

Udava pfevodove stupné vieten.
Kédovani pfevodovych stupniu:
40:Automaticka volba pfevodovych stupn
41:Pfevodovy stupefi 1

42:Pfevodovy stuperi 2

43:Pfevodovy stupen 3

44:Pfevodovy stupen 4

48:Vyfazeni pfevodového stupné

Pfi 8 vifetenech musi <vyrovnavaci pamé> mit <velikost>
8 (Integer)

1) Data, ktera dava fizeni cyklicky k dispozici, jsou oznagena "Z”.
Data, ktera jsou k dispozici po kazdé zméné véty, jsou oznacena "S”.
Data, ktera jsou dodavana v nepravidelnych intervalech po zméné, jsou oznacena "E”.
Data, ktera jsou dodavana okamzité po pozadavku, jsou oznacena
Data, ktera se nikdy nemeéni (staci si je vyzadat pouze jednou), jsou oznacena "R”.

ulu

2) Udéava typ proménné potiebny pro <vyrovnévaci pamé> (Integer, Real, Double, Character).
Pokud je zapotfebi nikoli jednoducha proménna, ale pole proménnych, je za typem proménné uvedeno jesté "Array”.
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Systémova data

Funkce dava/
Refresh?)

<Vyrovnavaci
pamé> je
typu 2

IndraMotion MTX | R911305815 / 01

Syntaxe /
popis

Automaticka, resp. ruéni volba
pfevodovych stupnt

Integer, Array

MCODS(66,-1,<verze>,<vyrovnavaci pamé>,<velikost>)

E

Udava automatickou nebo rucni volbu pfevodovych

stupnl:
0: Ruéni

1: Automaticka
Pfi 8 vifetenech musi <vyrovnavaci pamé> mit <velikost>

8 (Integer)

Informace, zda je prepinani
prevodu aktivni

Integer, Array

MCODS(67,-1,<verze>,<vyrovnavaci pamé>,<velikost>)

E

Udava informaci, zda je pfepinani prevodu aktivni:

0: Prepinani pfevodl neni aktivni

1. Pfepinani pfevodu je aktivni

Pfi 8 vietenech musi <vyrovnavaci pamé> mit <velikost>
8 (Integer)

Vynechat vétu (aktivovat)

Integer, Array

MCODS(68,<kanal>,<verze>,<vyrovnavaci pamé>,2)

E

Udava ve <vyrovnavaci paméti> stav vystupniho signalu
NC Aktivovat vynechani véty a vstupniho signalu

Vynechat vétu z <kanalu>.

Volitelné zastaveni (aktivované)

Integer, Array

MCODS(69,<kanal>,<verze>,<vyrovnavaci pamé>,2)

E

Udava ve <vyrovnavaci paméti> stav vystupniho signalu
NC Volitelné zastaveni aktivovano a vstupniho signalu

Volitelné zastaveni <kanalu>.

Automaticka opakovana volba
programu aktivni

Integer

MCODS(70,<kanal>,<verze>,<vyrovnavaci pamé>,1)

Udava ve <vyrovnavaci paméti>>, zda je v zadaném
kanalu aplikovana automaticka opétovna volba
programu:

0: Funkce neni aplikovana

1: Funkce je aplikovana

Souradnice obrobku

Real, Array

MCODS(71,<kanal>,<verze>,<vyrovnavaci

pamé>,<velikost>)

Udava ve <vyrovnavaci paméti> hodnoty souradnic
obrobku (WCS) zadaného kanalu: nejprve vSechny
prostorové souradnice a pak pseudosouradnice kanalu.

1) Data, ktera dava fizeni cyklicky k dispozici, jsou oznagena "Z”.
Data, ktera jsou k dispozici po kazdé zméné véty, jsou oznacena "S”.
Data, ktera jsou dodavana v nepravidelnych intervalech po zméné, jsou oznacena "E”.
Data, ktera jsou dodavana okamzité po pozadavku, jsou oznacena
Data, ktera se nikdy neméni (staci si je vyzadat pouze jednou), jsou oznacena "R”.

ulu

2) Udéava typ proménné potiebny pro <vyrovnévaci pamé> (Integer, Real, Double, Character).
Pokud je zapotfebi nikoli jednoducha proménna, ale pole proménnych, je za typem proménné uvedeno jesté "Array”.
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Refresh?)
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Electric Drives | Bosch Rexroth AG
and Controls

5-77

Syntaxe /
popis

Pozadované hodnoty zakladnich
souradnic

Real, Array

MCODS(72,<kanal>,<verze>,<vyrovnavaci
pamé>,<velikost>)

z

Udava ve <vyrovnavaci paméti> pozadované hodnoty
zakladnich souradnic (BCS) zadaného kanalu: nejprve
vS8echny prostorové soufadnice a pak pseudosoufadnice
kanalu.

Osové souradnice Real, Array MCODS(73,<kanal>,<verze>,<vyrovnavaci
pamé>,<velikost>)

Z Udava ve <vyrovnavaci paméti> hodnoty osovych
soufradnic (ACS) zadaného kanalu:

Kanal = -1: VSechny osové soufadnice
0< Kanal < max. kanal: Data zadaného kanalu

Souradnice stroje Real, Array MCODS(74,<kanal>,<verze>,<vyrovnavaci
pamé>,<velikost>)

Z Udava ve <vyrovnavaci paméti> hodnoty soufradnic
stroje (MCS) zadaného kanalu:

Kanal = -1: VSechny osové soufadnice
0< Kanal < max. kanal: Data zadaného kanalu

Skutec¢né hodnoty zakladnich Real, Array MCODS(75,<kanal>,<verze>,<vyrovnavaci

souradnic pamé>,<velikost>)

Z Udava ve <vyrovnavaci paméti> skutecné hodnoty
zakladnich souradnic (BCS) zadaného kanalu: nejprve
vSechny prostorové soufadnice a pak pseudosoufadnice
kanalu.

Naprogramované koncové body | Real, Array MCODS(76,<kanal>,<verze>,<vyrovnavaci

souradnic pamé>,<velikost>)

S Udava ve <vyrovnavaci paméti> naprogramované
koncové body souradnic zadaného kanalu: nejprve
vS8echny prostorové soufadnice a pak pseudosoufadnice
kanalu.

Koncové body souradnic Real, Array MCODS(77,<kanal>,<verze>,<vyrovnavaci

pamé>,<velikost>)

S

Udava ve <vyrovnavaci paméti> koncové body
soufradnic zadaného kanalu v€etné posunuti: nejprve
vSechny prostorové soufadnice a pak pseudosoufadnice
kanalu.

1) Data, ktera dava fizeni cyklicky k dispozici, jsou oznagena "Z”.
Data, ktera jsou k dispozici po kazdé zméné véty, jsou oznacena "S”.
Data, ktera jsou dodavana v nepravidelnych intervalech po zméné, jsou oznacena "E”.
Data, ktera jsou dodavana okamzité po pozadavku, jsou oznacena
Data, ktera se nikdy nemeéni (staci si je vyzadat pouze jednou), jsou oznacena "R”.

ulu

2) Udéava typ proménné potiebny pro <vyrovnévaci pamé> (Integer, Real, Double, Character).
Pokud je zapotfebi nikoli jednoducha proménna, ale pole proménnych, je za typem proménné uvedeno jesté "Array”.
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Funkce dava/ <Vyrovnavaci | Syntaxe /

Refresh?) pamé> je popis
typu 2

Nazvy souradnic Character, MCODS(78,<kanal>,<verze>,<vyrovnavaci
Array pamé>,<velikost>)

E

Udava ve <vyrovnavaci paméti> nazvy aktivnich
souradnic zadaného kanalu: nejprve vSechny prostorové
soufadnice a pak pseudosouradnice kanalu.

Stav INPOS souradnic

Integer, Array

MCODS(79,<kanal>,<verze>,<vyrovnavaci
pamé>,<velikost>)

Udava ve <vyrovnavaci paméti> stav INPOS souradnic
zadaného kanalu: nejprve vSechny prostorové soufadnice
a pak pseudosouradnice kanalu.

Pro prostorovou soufadnici se vytvari stav z logické
operace AND osovych signald.

Referenéni stav souradnic

Integer, Array

MCODS(80,<kanal>,<verze>,<vyrovnavaci
pamé>,<velikost>)

Udava ve <vyrovnavaci paméti> stav referenénich bodu
souradnic zadaného kanalu: nejprve vSechny prostorové
soufadnice a pak pseudosouradnice kanalu.

Pro prostorovou soufadnici se vytvari stav z logické
operace AND osovych signal.

Mérna jednotka souradnic

Integer, Array

MCODS(81,<kanal>,<verze>,<vyrovnavaci
pamé>,<velikost>)

E

Udava ve <vyrovnavaci paméti> mérné jednotky
souradnic zadaného kanalu: nejprve vSechny prostorové
soufadnice a pak pseudosouradnice kanalu.

Mozné vracené hodnoty pro mérné jednotky:

0: inch

1: metrické

2: stupné

3: Souradnice neexistuje

Pocet souradnic

Integer, Array

MCODS(82,<kanal>,<verze>,<vyrovnavaci
pamé>,<velikost>)

Udava ve <vyrovnavaci paméti> ve 3 prvcich pocet

soufradnic/os zadaného kanalu:

1. hodnota: Celkovy pocet os kanalu

2. hodnota: Pocet prostorovych soufadnic + pocet
pseudosouradnic kanalu.

3. hodnota: Pocet pseudosoufadnic kanalu.

1) Data, ktera dava fizeni cyklicky k dispozici, jsou oznagena "Z”.
Data, ktera jsou k dispozici po kazdé zméné véty, jsou oznacena "S”.
Data, ktera jsou dodavana v nepravidelnych intervalech po zméné, jsou oznacena "E”.
Data, ktera jsou dodavana okamzité po pozadavku, jsou oznacena
Data, ktera se nikdy neméni (staci si je vyzadat pouze jednou), jsou oznacena "R”.

ulu

2) Udéava typ proménné potiebny pro <vyrovnévaci pamé> (Integer, Real, Double, Character).
Pokud je zapotfebi nikoli jednoducha proménna, ale pole proménnych, je za typem proménné uvedeno jesté "Array”.
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Funkce dava/
Refresh?)
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and Controls

Syntaxe /
popis

Zbyvajici draha souradnic
obrobku

Real, Array

MCODS(83,<kanal>,<verze>,<vyrovnavaci
pamé>,<velikost>)

z

Udava ve <vyrovnavaci paméti> zbyvajici drahy
soufradnic obrobku (WCS) zadaného kanalu: nejprve
vSechny prostorové soufadnice a pak pseudosoufadnice
kanalu.

Stavy ¢ekani kanalu

Integer

MCODS(87,<kanal>,<verze>,<vyrovnavaci pamé>1)

E

Udava ve <vyrovnavaci paméti> stavy ¢ekani kanalu.
Jestlize kanal pfejde do stavu ¢ekani, sdéluje tato funkce
pFiciny.

Aktivni stavy €ekani jsou bitové kodovany.

Nasledujici konstanty definuji odpovidajici bity prvni

: Doba prodlevy

Pomocna funkce s povinnym potvrzenim

Blokovani nacitani

Posuv v kanalu roven 0

Zastaveni programu s MO/M1

Zastaveni posuvu v kanalu

Blokovani posuvu v kanalu nebo kanalové ose

Blokovani nacitani zadané uzivatelem

Synchronizované zastaveni pohybu mezi

kanaly (ASTORP, ...)

9:  Cekani na osu pfi zméné osy (G511)

10:  Cekani na permanentni proménnou (WPV)

11:  Cekani na signal rozhrani v aktivnim okamziku
(WAITA, ...)

12:  Cekani na signal rozhrani (WAIT(BITIF...)) nebo
na stanoveny €asovy interval (WAIT(,ZEIT%)) v
pfipravé vét

13:  Datova sluzba Motion Control (MCODS(...))

Viz pfiklad pod 5.13.3

NI ARWON2O

Hodnoty online oprav (WCS)

Real, Array

MCODS(89, <kanal>, <verze>, <vyrovnavaci pamé>,
<velikost>)

E

Udava ve <vyrovnavaci paméti> hodnoty online opravy
(WCS) zadaného kanalu. Nejprve vSechny prostorové
soufadnice a pak pseudosouradnice kanalu.

1) Data, ktera dava fizeni cyklicky k dispozici, jsou oznagena "Z”.
Data, ktera jsou k dispozici po kazdé zméné véty, jsou oznacena "S”.
Data, ktera jsou dodavana v nepravidelnych intervalech po zméné, jsou oznacena "E”.
Data, ktera jsou dodavana okamzité po pozadavku, jsou oznacena
Data, ktera se nikdy nemeéni (staci si je vyzadat pouze jednou), jsou oznacena "R”.

ulu

2) Udéava typ proménné potiebny pro <vyrovnévaci pamé> (Integer, Real, Double, Character).
Pokud je zapotfebi nikoli jednoducha proménna, ale pole proménnych, je za typem proménné uvedeno jesté "Array”.
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Syntaxe /
popis

Stav online opravy (WCS)

Integer, Array

MCODS(90, <kanal>, <verze>, <vyrovnavaci pamé>,
<velikost>)

E

Udava ve <vyrovnavaci paméti> aktualni stav online
opravy (WCS) zadaného kanalu. Nejprve vSechny
prostorové soufadnice a pak pseudosouradnice kanalu.
0: Neaktivni

1: Aktivni

Programovani priméru

Integer, Array

MCODS(91, <kanal>, <verze>, <vyrovnavaci pamé>,
<velikost>)

S

Udava ve <vyrovnavaci paméti> hodnotu 1 pro osy s
programovanim primeru.

Pokud je jako kanal zadana hodnota
Ncs_MCoNoChannel_C (-1), jsou udany hodnoty vSech
systémovych os.

Je-li zadano Cislo kanalu, vraceji se hodnoty kanalovych
0s.

Zakladni soufadnice hrotu
nastroje (BCS-Tcp)

Real, Array

MCODS(92, <kanal>, <verze>, <vyrovnavaci pamé>,
<velikost>)

z

Udava pfi aktivni 3D opravé poloméru ve <vyrovhavaci
paméti> pozadované hodnoty hrotu nastroje v zakladni
soustavé soufadnic (BCS-Tcp), nejprve prostorové
soufadnice a pak pseudosoufadnice zadaného kanalu.
Pfi vypnuté 3D opravé poloméru jsou hodnoty stejné jako
u MCODS(72,...).

Cisla skupin pomocnych funkci

Character,
Array

MCODS(94, <kanal>, <verze>, <skupina>,
<velikost>,<syntaxe>)

z

Udava ve <skupiné> Cisla skupin k pomocnym funkcim
zadaného kandlu uvedenym v <syntaxi>.

<Syntaxe> obsahuje pomocné funkce, oddélené
mezerami a ukonéené CHR$(0), viz piiklad na strané
5-81.

1) Data, ktera dava fizeni cyklicky k dispozici, jsou oznagena "Z”.
Data, ktera jsou k dispozici po kazdé zméné véty, jsou oznacena "S”.
Data, ktera jsou dodavana v nepravidelnych intervalech po zméné, jsou oznacena "E”.
Data, ktera jsou dodavana okamzité po pozadavku, jsou oznacena
Data, ktera se nikdy nemeéni (staci si je vyzadat pouze jednou), jsou oznacena "R”.

ulu

2) Udéava typ proménné potiebny pro <vyrovnévaci pamé> (Integer, Real, Double, Character).
Pokud je zapotfebi nikoli jednoducha proménna, ale pole proménnych, je za typem proménné uvedeno jesté "Array”.
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<Vyrovnavaci | Syntaxe /

Refresh?) pamé> je popis

typu 2
Aktivni syntaxe skupin Character, MCODS(95, <kanal>, <verze>, <syntaxe>,
pomocnych funkci Array <velikost>,<skupina>)

z

Udava v <syntaxi> aktivni syntaxi k ¢islim skupin
pomocnych funkci zadaného kanalu uvedenych ve
<skupiné&>.

Ve <skupiné> se pfedava pole poZadovanych &isel skupin
pomocnych funkci, uzaviené pfikazem CHR$(0), viz
pfiklad niZe.

1) Data, ktera dava fizeni cyklicky k dispozici, jsou oznagena "Z”.
Data, ktera jsou k dispozici po kazdé zméné véty, jsou oznacena "S”.
Data, ktera jsou dodavana v nepravidelnych intervalech po zméné, jsou oznacena "E”.
Data, ktera jsou dodavana okamzité po pozadavku, jsou oznacena
Data, ktera se nikdy nemeéni (staci si je vyzadat pouze jednou), jsou oznacena "R”.

ulu

2) Udéava typ proménné potiebny pro <vyrovnévaci pamé> (Integer, Real, Double, Character).
Pokud je zapotfebi nikoli jednoducha proménna, ale pole proménnych, je za typem proménné uvedeno jesté "Array”.

4

Pfiklad k pomocnym funkcim:

N10 M3 S1234 T5678

WAIT
10 DIM GROUPIDS(64)
15 DIM SYNTAXS$(256)
17 VERSION=0
18 CHAN%=1
20 REM Najit Cisla skupin M3 a T
25 SYNTAXS$="T M3”+CHRS(0)
30 ERR _VAR%=MCODS(94,CHAN%,VERSION,GROUPIDS, 64, SYNTAXS)
31 PRN#(0,”94 chyba:”,ERR_VAR%)
32 PRN#(0,”T M3:",ASC(MID$(GROUPIDS,1,1)),
ASC (MID$ (GROUPIDS,2,1)))
33 REM Priedist skupinu?2 a1
36 GROUPID$=CHRS (2)+CHRS (1)+CHRS$(0)
37 REM Zeptat se na skupinu 2 a 1
50 VERSION=0
58 CHAN%=1
60 ERR VAR%=MCODS(95,CHAN%,VERSION, SYNTAX$,256,GROUPIDS)
65 PRN#(0,”95 chyba:”,ERR_VARS%)
70 PRN#(0,”Skupina 2 1 : ”, SYNTAXS)
71 REM SYNTAX$ obsahuje napf. "S1234 M3~
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MCOPS

Vyvolava procesové sluzby Motion Control v NCS pomoci CPL. Tak Ize
fidit kanaly v CNC.

VSeobecna syntaxe:
MCOPS (<funkce>,<kanal>[ [, [<P1>1[,[<P2>1,[<P3>111,<P4>

1)

<Funkce> Vyraz Integer. Udava provadénou funkci. V nasle-
dujici tabulce jsou popsany vSechny dostupné
funkce.

<Kanal> Vyraz Integer. Udava kanal, na ktery ma funkce
pUsobit.

<P1> ... <P4> \olitelné parametry, které jsou zavislé na <funkci>. Je
pfipustnych nékolik ¢arek za sebou, ale Zadna ¢arka
pfed uzavirajici zavorkou.

= V nasledujici tabulce jsou u syntaxe uvedeny jako parametry
zcasti konstanty Integer. Misto téchto konstant mlizete naprogra-
movat také proménné Integer, které ovSem musi byt v okamziku
vyvolani funkce obsazeny zadanou hodnotou.

Nasledek Syntaxe / popis
Vymazat zbyvajici drahu MCOPS(1,<kanal>)
Spousti funkci "Vymazat zbyvajici drahu” v naprogramovaném <kanalu>:

® Po spusténi vymazani zbyvajici drahy jsou odmitnuty vSechny
pfipravené NC-véty vCetné zbytku aktualni véty a znovu pfipraveny.

[ Véty CPL nebo soucéasti CPL zlstavaji beze zmény:

Pfiklad: Proménna CPL POS méla pfi pfipravé hodnotu 10. NC-slovo
X[POS] je po "vymazani zbyvajici drahy” interpretovano jako X10,
ackoli v tomto okamziku ma POS pravdépodobné uplné jinou
hodnotu.

Pfipadné zménéné hodnoty oprav jsou brany v Uvahu.

® V zobrazeni je zobrazeny koncovy bod nastaven do aktuani polohy,
¢imz je zaroven vymazana zobrazend zbyvajici draha. <Kanal> pak
prejde do stavu NC-pfipraveno (vstupni signal SPS iCh_NCReady).
® Po aktivaci NC-Start (vystupni signal SPS qCh_NCStart) pokracuje
program na misté pferuSeni, s ohledem na nové hodnoty oprav.
PFiklad pouziti MCOPS(1,<kanal>): po zméné tabulek oprav, kdyz maji
nové hodnoty platit i pro jiZz pfipravené véty.
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Syntaxe / popis

Zakladni nastaveni

MCOPS(2,<kanal>[,<typ zakladniho nastaveni>])

Spousti funkci "Zakladni nastaveni” v naprogramovaném <kanalu>.
Chcete-li spustit celkové zakladni nastaveni: <kanal> = -2

Kanal nejprve nepfijima Zadné dalSi ulohy, jako napf. volba programu
nebo pfepnuti provozniho reZzimu.

Interpolator se zastavi.

Dosud nezpracované ulohy v kanalu jsou zrueny.

Je zruena volba hlavniho programu.

Zménéné parametry stroje, které nevyZaduji inicializaci, jsou
prevzaty, napf. parametr stroje 1020 00001 (softwarovy koncovy
vypinac).

Chyby a varovani, které tento kanal generoval, jsou vymazany.
Interpolator se opét spusti.

Stav zapnuti pfi zakladnim nastaveni (parametr stroje 7060 00020) je
pfevzat, tzn. aktivuji se pfisludné modalni stavy.

Kanal vydava signal rozhrani 0.2 "Zakladni nastaveni provedeno’ a je
opét pfipraven pro nové ulohy.
<Typ zéakladniho nastaveni>: Vyraz Integer. Ur€uje chovani funkce.
Nasledujici seznam obsahuje vSechny definované vzorce chovani.
Kazdy vzorec je oznacen identifikacnim Cislem. Chcete-li nastavit
urcité chovani, musite v <typu zakladniho nastaveni> zadat
odpovidajici identifikacni €islo. Pokud chcete zkombinovat nékolik
vzorcl chovani, musite v <typu zakladniho nastaveni> pfedat funkci
soucet vSech odpovidajicich identifikacnich Cisel. Zatim obsahuje
seznam pouze jeden prvek:
Identifikacni Cislo:
2: Automaticka opakovana volba programu je potlacena,

pokud je aktivni.

Priklad: ERR_VAR=MCOPS(2,2,2)

Zakladni nastaveni ve 2. kanalu bez automatické
opakované volby programu
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Hledat vétu MCOPS(3,<kanal>[,[<pocatecni véta>][,<koncova véta>]])

Spousti funkci "Hledat vétu” ve zvoleném, ale jesté nespusténém
hlavnim programu naprogramovaného <kanélu>:

® <Pocatecni véta> a <koncova véta> jsou predavany jako vyrazy

String. Pfi hledani <pocateéni véty> a <koncové véty> plati

nasledujici konvence:

® Mezera, <Tab> a <LF> na zacatku NC-véty jsou ignorovany.

o Jestlize <pocatecni véta>, resp. <koncova véta> zacina Cislici a
vyraz neni v prohledavaném programu nalezen, hleda systém
vyraz znovu; tentokrat ale se znakem "N” vepfedu.

Timto zpUsobem nachazi napf. "50” také NC-vétu "N50X100".

® Pokud <podatecni véta>, resp. <koncova véta> konci Cislici, je
vyraz nalezen v prohleddvaném programu jediné tehdy, kdyZz
bezprostfedné za nim nendasleduje Zadna dalsi Eislice.

Napf. "G1X10” nenalezne NC-vétu "G1X100” ..

® Pokud <pocatecni véta>, resp. <koncova véta> konci pismenem,
je vyraz nalezen v prohleddvaném programu jediné tehdy, kdyZz
bezprostfedné za nim nasleduje mezera.

Napf. "50A” nenalezne NC-vétu "50A =1", ale "50A=1".
® Zpracovani zacina <pocateéni vétou> a kon¢i <koncovou vétou>.

Pokud chybi <pocatecni véta> nebo neni nalezena, zagina

zpracovani na zacatku programu. Pokud chybi <koncova véta> nebo

neni nalezena, zastavuje se zpracovani na konci programu.

e NC-stav se zméni na PRIPRAVENO.

Priklad: ERR_VAR=MCOPS(3,2,"N50”,"N100")

Spousti v kanalu 2 funkci "Hledat vétu”. Hlavni program ma byt
zpracovan pocinaje vétou N50 po vétu N100 vietné.

Zvolte program nebo MCOPS(4,<kanal>[[,[<string>][,[<pocatecni véta>],[<koncova
vyberte string pro ruéni zadani véta>]]],<typ volby>])

Vybira v naprogramovaném <kanélu> program pro zpracovani nebo
string pro zpracovani v provoznim rezimu ruéniho zadavani.

Pro <typ volby> = 32768 je mozné zadavat asynchronni podprogramy.
Muzete je pfihlaSovat, vypinat, znovu zapinat, mazat a spoustét.

® <String>: Vyraz String V zavislosti na <typu volby> interpretuje
systém parametr jako
® nazev cesty (v€. nazvu dilciho programu) vybraného dil¢iho
programu (maximalné 100 znak(), nebo
® pokud je v <typu volby> zadano 32: jako NC-vétu (velikost max.
512 bajtl v€. ukoncujiciho 0 bajtu), ktera ma byt zpracovana v
provoznim rezimu ru¢niho zadavani, nebo
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® pokud je v <typu volby> zadano 32+4096: jako nékolik NC-vét,
které maji byt zpracovany v provoznim reZzimu ru¢niho zadavani.
Nékolik NC-vét je oddéleno pomoci NewLine ("\n”, Hex 0x0A).
Max. velikost vSech NC-vét nesmi prekrocit 4096 bajtll véetné
ukongujiciho 0 bajtu.

® pokud je v <typu volby> zadano 32768: V uloze "SETINT” pro
asynchronni podprogramy je zadan nazev nebo nazev cesty.

® <Pocgatecni véta> a <koncova veéta> urluji poCatecni a koncovou
vétu v diléim programu pro obrabéni. Postup jako u MCOPS(3,..).
Kdyz systém interpretuje <string> jako ru¢ni zadavani, jsou
<pocéteéni véta> a <koncova véta> ignorovany.
PFi zadavani pro asynchronni podprogramy (<typ volby>= 32768) se
v <pocatecni vété> zadava Cislo (1 = Cislo < 8) jako string (napf. "1”)
a v <koncové vété> uloha.
Ulohy pro asynchronni podprogramy jsou:
"SETINT”  pfihlasit
"DISABLE” vypnout
"ENABLE” znovu zapnout
"CLRINT”  vymazat
"START”  spustit

® <Typ volby>: Vyraz Integer. UrCuje chovani funkce. Nasledujici
seznam obsahuje vSechny definované vzorce chovani. Kazdy vzorec
je oznacen identifikaCnim Cislem.
Chcete-li nastavit urcité chovani, musite do <typu volby> pfedat toto
identifikacni Cislo.
Pokud chcete zkombinovat nékolik vzorc chovani, musite v <typu
volby> pfedat funkci soucet vSech odpovidajicich identifikacnich
Cisel.

1= Je-li zadan <typ volby> 2 (¢ekani, az se NC-stav zméni na
PRIPRAVENO) a vybrany program neexistuje nebo neni prove-
ditelny, vraci se chybové hlaseni 6. Ve vSech ostatnich
pripadech se nekontroluje, zda je program proveditelny. Funkce
dava 0 (nedoslo k zadné chybé).
Teprve nasledné spojeni generuje odpovidajici béhovou chybu.
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1

32

64

128

256

512

1024

2048

4096

32768

Priklady:

Béhem volby provadi systém spojeni. Pokud jesté
neexistuje, je pro zvoleny hlavni program vytvofena tabulka
spojeni. Tabulky spojeni jsou nezbytné, kdyZ v programu
existuji volani podprogram( nebo instrukce CPL.

Systém potvrzuje pfipustnost volby az poté, co se NC-stav
zméni na PRIPRAVENO.

Normalné se volba potvrzuje bez ¢ekani na NC-stav
PRIPRAVENO.

Systém interpretuje <string> jako vétu ru¢niho zadavani. Viz
téz identifikacni Cislo 128.

Nez funkce vybere zadany program nebo zadanou vétu
ruéniho zadavani, zrusi se nejprve volba aktivniho programu
¢i aktivniho ru€niho zadavani.

Je okamzité spusténa véta rucniho zadavani. RozliSuji se 2
pfipady:

<Kanal> neni aktivni: véta je okamZité zpracovana jako
normalni véta ruéniho zadavani.

<Kanal> je jiz aktivni: véta je okamzité zpracovana jako
spinaci funkce. Omezeni viz identifikaéni ¢islo 1024.
Pfedpoklad pro pojezd os v provoznim rezimu "krokovani”
nebo

kdyZ maiji probihat pohyby v provoznim reZimu "krokovani v
soufadnicich obrobku”.

Pfedpoklad pro spusténi os v provoznim reZzimu "najeti do
referencniho bodu”.

Spinaci funkce. Plsobi ve spojeni s identifikacnim Cislem
128.

Véta rucniho zadavani se zpracovava paralelné se zadanym
<kanalem>. Ve vété ru¢niho zadavani jsou ovSem pfipustné
pouze pomocné funkce a asynchronni pohyby os.

Jiz aktivni program je nahrazen nové zvolenym. Pfitom
zUstavaji zachovany vSechny modalni stavy.

Pfi ruénim zadavani se stary znakovy fetézec nahrazuje
novym.

Zadavani NC-vét do vyrovnavaci paméti pusobi ve spojeni s
identifikacnim Cislem 32. Zatimco se jeSté zpracovavaji
pfedchazejici véty, mohou jiZ byt zadavany dalsi.

Pomoci tohoto pfiznaku je mozné fidit asynchronni podpro-
gramy (viz <pocatecni véta> a <koncova véta>).

ERR_VAR=MCOPS(4,1,”sekt.cnc”’,”"N50”,”"N100”,1)
Volba programu "sekt.cnc” v kanalu 1 v€. hledani vét a spojeni.

ERR_VAR=MCOPS(4,1,”/usr/user/p1.cnc”)
Volba programu "p1.cnc” v kanalu 1 bez hledani vét a spojeni.

ERR_VAR=MCOPS(4,1,”"F1000G1X500”,,,32)
Vybira v kanalu 1 vétu "F1000G1X500” pfi ru€nim zadavani.
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ZruSeni volby programu MCOPS(5,<kanal>,<typ zruseni volby>)

Rusi v naprogramovaném <kanalu> zvoleny program nebo zvolenou
vétu ruéniho zadavani.

® <Typ zruseni volby>: Vyraz Integer. Ur€uje chovani funkce.
Nasledujici seznam obsahuje vSechny definované vzorce chovani.
Kazdy vzorec je oznacen identifikacnim Cislem. Chcete-li nastavit
urcité chovani, musite v <typu zruseni volby> zadat odpovidajici
identifikacni ¢islo. Pokud chcete zkombinovat nékolik vzorclt chovani,
musite v <typu zruSeni volby> pfedat soucet vSech odpovidajicich
identifikacnich Cisel. Zatim obsahuje seznam pouze jedno
identifikacni Cislo:

2: Pokud je aktivovana automaticka opakovana volba programu,
muZze byt hodnotou 2 v tomto zruSeni volby programu pot-
ladena.

Priklad:

ERR_VAR=MCOPS(5,2,2) ZruSeni volby programu v kanalu 2 bez
automatické opakované volby programu.

Spusténi programu MCOPS(6,<kanal>)

Spousti v naprogramovaném <kanalu> zvoleny program nebo zvolenou
vétu ruéniho zadavani.
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Zadani provozniho rezimu MCOPS(7,<kanal>,<provozni rezim>)

Zadava v naprogramovaném <kanélu> provozni rezim.

® <Provozni reZim> : Vyraz Integer. UrCuje provozni rezim, na ktery se
ma pFepnout.

1 Krokovaci provoz. Osy se daji krokovat (+/-).
Viz téz MCOPS(4..) v <typu volby>: Identifikacni Cislo 256.
2 Najeti do referencniho bodu. Osy se daji spoustét pomoci

signall Ru¢ni + / Ruéni -.
Viz téz MCOPS(4..) v <typu volby>: Identifikacni Cislo 512.

4 Ruéni zadavani. Jednotlivé NC-véty mohou byt pfedavany
ke zpracovani.

5 Automatika (nasledna véta). Dil¢i programy se kompletné
zpracovavaji.

6 Automatika (programova véta). Jednotlivé véty dilciho pro-

gramu se zpracovavaji jedna po druhé. Kazda jednotliva
véta je pfipravena a spusténa pomoci NC-Start.

7 Automatika (jednotlivy krok). Z jednotlivé NC-véty v dil¢im
programu generuje a pfipravuje NC nékolik bloku.
V tomto provoznim rezimu se pomoci NC-Start vzdy pfedava
jednotlivy blok do interpolatoru ke zpracovani.

10 Automatika (jednotliva véta). Pomoci NC-Start se pfedavaji
vSechny bloky, které byly generovany a pfipraveny z jednot-
livé NC-véty v diléim programu, do interpolatoru ke zpra-

covani.

11 Opétovné najeti. Je mozné ruc¢né odjizdét s osami od kontur
a automaticky nebo ruéné k nim opét najizdét.

12 CPL-Debugger: Zpracovavaji se jednotlivé véty, jak jsou uve-
deny v dil¢im programu.

13 CPL-Debugger: Zpracovavaji se vSechny véty az k dalS§imu
bodu pferuseni.

14 Krokovaci provoz: Pohyb v soufadnicich obrobku

Zména provozniho reZzimu je mozna pouze za nasledujicich
predpokladu:

® signal rozhrani kanalu qCh_OpModePIc (provozni rezim SPS) nesmi
byt nastaven

® v NC neni zvolen zadny program nebo véta
- nebo -
je nutné prepinat vyhradné mezi automatickymi provoznimi rezimy
nasledna véta, programova véta, jednotlivy krok nebo jednotliva véta.

Priklad:
ERR_VAR=MCOPS(7,2,5)
Zména provozniho rezimu v 2. kanalu na automatiku (nasledna véta).
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Zména strategie opé&tovného najeti

MCOPS(8,<kanal>,<jak>,<kam>)

Urc€uje v naprogramovaném <kanalu> strategii opétovného najeti.

® <Jak>:\Vyraz Integer. Udav4, zda je poZzadovano

1 Automatické opé&tovné najeti
2 Opétovné najeti s jednotlivou vétou, nebo
3 Rucni opétovné najeti.
® <Kam>:Vyraz Integer. Udava, jestli se pfi opétovném najeti najizdi
1 do pocate¢niho bodu
2 do koncového bodu, nebo
3 do bodu pferuseni.

Ukonéeni zaznamenavani
opétovného najeti

MCOPS(9,<kanal>)

Ukoné&uje v naprogramovaném <kanalu> zaznamendavani opétovného
najeti. Krokovaci pohyby pak jiZ nejsou zaznamenavany.
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5.13.3 Priklady programovani

Priklad 1: Okamzité zmeénit stav SAV a interpolatoru kanalu 2

10 DIM BUF%(2) Vytvofit pole

20 VERSION=0 Okamzité dodavat data

30 ERR_VAR%=MCODS(32,2,VERSION, Vyvolani funkce
BUF%,2)

V BUF%(1) je stav SAV, v BUF%(2) je stav IPO.
Ve VERZI je uvedeno aktualni Cislo verze dat
(dalezité pro pfiklad 2).

Priklad 2: Cekani, aZ se stav SAV kanalu 2 zméni na "neaktivni”
<Kéd z pfikladu 1>

10 INAKTIV = 1

20 WHILE BUF%(1) <> INAKTIV DO

30 ERR_VAR% = MCODS(32,2,VERSION,BUF%,2)
40 END

Funkce se po vyvolani vrati zpét do volajiciho programu, teprve az se
zmeéni stav SAV (VERZE obsahuje jesté hodnotu rliznou od 0; &islo
verze, viz pfiklad 1). Smyc¢ka bude opusténa az poté, co BUF%(1) bude
obsahovat hodnotu 1.

Priklad 3: Vypis nazvu os v okné MSG

30 VERSION=0

40 DIM AXNAMES(512)

50 REM PoZadovat nazvy vSech os

60 ERR=MCODS(33,-1,VERSION,AXNAMES,512)
70 IF ERR=0 THEN

80 REM Urcit pocet os

90 DIM AXNMB%(3)

100 VERSION=0

110 ERR=MCODS (45, -1,VERSION,AXNMB%, 3)
120  ANZ=AXNMB%(2)

130 ENDIF

140 IF ERR<>0 THEN

150 PRN# (0, "Doslo k chybé: ” ,ERR)

160 ELSE

170 REM Zzobrazeni nazvl os

180 FOR I%=0 TO (ANZ-1)

190 NAME$=MIDS (AXNAMES,I%*9+1,8)

200 IF ASC(NAMES$)<>0 THEN

210 REM Nazev osy je definovan

220 PRN#(0,I%+1,”. Nazev osy: " ,NAMES)
230 ENDIF

240 NEXT

250 ENDIF

N260 M30
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Priklad 4: Kanal / stav ¢ekani

10
20
30
40
50
60
70
80
90
100
110
120
130
140
150
160
170

180
190
200

210
220
230
240
250
260
270
M30

ERR=MCODS (87, CHAN% , VERSION% , STATES%, 1)

STATES% DO

CASE (STATES% AND MASKE%) OF

:PRN# (0, "Doba prodlevy”)

: PRN# (0, "Pomocna funkce s povinnym potvrzenim” )
: PRN#( 0, "Blokovani naditani” )

:PRN# (0, "Posuv v kanalu roven 0" )

PRN# (0, "Zastaveni programu s MO/M17)
PRN# (0, "Zastaveni posuvu v kanalu” )
PRN# (0, "Blokovani posuvu v kanalu nebo kanalové ose”)
PRN# (0, "Blokovani naCitani zadané zakaznikem™ )
PRN# (0, "Synchronizované zastaveni pohybu

mezi kanaly (ASTOP, ...)")
PRN# (0, "Cekani na osu pfi zméné osy (G511)")

LABEL 1024 :PRN#(O0, "C:)ekénl' na permanentni proménnou (WPV)")
LABEL 2048:PRN#(0,”"Cekani na signal rozhrani v

aktivnim okamziku (WAITA, ...)")

LABEL 4096 :PRN# (0, ”Cekani na signal rozhrani (WAIT(BITIF(...))) nebo” )

PRN#(0,"” (WAIT(,ZEIT%)) v pfipravé vét”)

LABEL 8192 :PRN#(0, "Datova sluzba Motion Control (MCODS(...))")

CHAN%=1
VERSION%=0
STATES%=0
IF ERR=0 THEN
MASKE%=1
WHILE MASKE% <=
LABEL 1
LABEL 2
LABEL 4
LABEL 8
LABEL 16:
LABEL 32:
LABEL 64:
LABEL 128:
LABEL 256:
LABEL 512:
ENDCASE
MASKE%=MASKE%*2
END
ENDIF

5-91
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Priklad 5: Pfifazeni osa - kanal

10 REM Program se pta na pocet os v systému
15 REM a Cisla kandlovych os. S témito
20 REM informace kanalové osy nejprve na
30 REM pozici 0 a potom na pozici <€isla kanalu> 40 REM najedou
50 CHAN%=SD(8) REM Vlastni &islo kandlu
60 IDCHAX%=43 REM Funkéni typ pro pfifazeni
osa - kana
70 IDMAXAX%=45 : REM Funkéni typ pro pocet os
80 DIM BUF%(16): REM Vyrovnavaci pamé pro pfifazeni osa - kanal
90 SIZE%=16
100 ANZ3%=0 : REM Max. index systémovych os
120 REM Urcit kanalové osy aktivniho kanalu
130 VERSION=0
140 ERR=MCODS (IDCHAX%,CHAN%,VERSION,BUF%,SIZES%)
150 IF ERR=0 THEN
160 VERSION=0
170 ERR=MCODS ( IDMAXAX% ,CHAN%, VERSION,ANZ%,1)
180 IF ERR=0 THEN

190 FOR I%=1 TO ANZ%

200 IF BUF%(I%) = CHAN% THEN

N210 F1000 [AXP(I%,0,0)]; Kandlové osy na 0
; najet

220 ENDIF

230 NEXT

240 FOR I%=1 TO ANZ%

250 IF BUF%(I%) = CHAN% THEN

N260 MO

N270 WAIT

N280 F1000 [AXP(I%,CHAN%,0)]; Kandlové osy na

; CHAN% najet

290 ENDIF

300 NEXT

310 ENDIF

330 ENDIF

N310 M30
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5.14 Zpracovani znakovych retézcu

Aby bylo mozné zpracovavat v CPL znakové fetézce (stringy), musi byt
ulozeny v jednorozmérném poli (pole: Array) z indikované proménné
Character. Kazda proménna Character v tomto poli je adresovana po-
moci indexu a mlze obsahovat pfesné 1 znak.

Pro zpracovani stringl jsou k dispozici pfikazy CPL: MID$, LEN,
INSTR, ASC, STRS, VAL a TRIMS.

5.14.1 Dimenzovani znakovych poli

DIM

Chcete-li vytvofit znakoveé pole, musite pomoci instrukce DIM indikovat
proménnou Character.

Timto zpusobem lIze vytvaret znakova pole s max. kapacitou 1024
znaku (rozsah hodnot indexu: 1 az 1024).

Pokud nedodrzite rozsah hodnot, objevi se chybove hlaseni UNZU-
LASSIGE FELDGRENZE.

Priklad:
1 DIM VWX$(14)

V tomto pfikladu je vytvofeno znakove pole VWX $, které se sklada ze 14
jednotlivych proménnych Character. Je tedy mozné ukladat do vwWxs$
stringy o délce do 14 znaku.

Priklady:
1 DIM ABCS$(1) Znakové pole pro string o délce max. 1 znak.
2 DIM BCDES(10) Znakové pole pro string o délce max. 10 znakd.
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5.14.2 Nacteni znakll do znakového retézce

MID$

Tato funkce vyjima €asti z vyrazu String.
Vysledek muze byt pfedan do dimenzované nebo nedimenzované
proménné Character:

e Dimenzovana proménna Character dostava cely dil€i string, uréeny
ptikazem MID$.

o Nedimenzovana proménna Character dostava pouze pocatecni
adresu a délku pfislusného dil€iho stringu. Kdyz se zméni vyraz
String, ze kterého byl vyjmut dil€i string, zméni se tim odpovidajicim
zplUsobem také nedimenzovana proménna Character.

Pokud uvnitf pfikazu MID dojde ke zfetézeni (napf.
MIDS (AS$S+B$,2,3) ), smi byt vysledek pfifazen pouze znakovému
poli.

MIDS$ (<vyraz STR>,<pocatecni bod>[,<pocet znaki>1])

<Vyraz STR> Vyraz String, z néhoz maji byt vyjmuty asti.

<Pocate¢ni bod> urCuje pozici uvnitf znakového pole <vyraz
STRING>, od které maji byt vyjmuty znaky.

<Pocet znaki> ur€uje pocCet znaku, které budou vyjmuty. Neni-li

<pocet znak(> naprogramovan, budou vyjmuty
vSechny znaky az do konce znakového pole.

Rozsah hodnot pro 2. a 3. parametr obsahuje hodnoty Integer mezi 1 a
1024. Pokud neni rozsah hodnot dodrzen, objevi se chybové hlaseni
"Unzulassiger Parameter”.

Pfi zasahu do €asti znakového pole, ktera jesté neni obsazena, se vrati
'NUL’.

Priklad:

DIM AS$(10

DIM B$(5)

A$="ABCDEFGHIJ"

B$=MIDS$ (A$ 12,5)

C$=MIDS$ (A$ 12,5)

REM Obé proménné B$ a C$ maji
obsah: BCDEF

A$="QRSTUVWXYZ"

REM Proménna B$ méa obsah: BCDEF
Proménna C$ ma obsah: RSTUV

AUl W N

[eo BN
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5.14.3 Zmeény znakovych retézcl

MID$

Instrukce MID$ prepisuje ¢asti znakového pole.

MIDS (<znakové pole>,<pocateéni bod>[,<pocet znakii> 1)

<Znakové pole>  Znakové pole, jehoz Casti maji byt pfepsany.

<Pocéétecni bod> urCuje pozici uvnitf <znakového pole>, od které
maji byt pfepsany znaky.
Hodnota <pocéateéniho bodu> smi prekrocit pocCet
dosud obsazenych slozek (délku) maximalné o 1.

<Pocet znaki> urCuje pocet znaku, které budou prepsany. Neni-li
<pocet znak(> naprogramovan, zapisSou se do
<znakového pole> vSechny pfifazené znaky, po-
kud to dimenzovani znakoveého pole dovoli.

Rozsah hodnot pro 2. a 3. parametr lezi mezi 1 a 1024. Pokud neni roz-
sah hodnot dodrzen, objevi se chybové hlaseni UNZULASSIGER PA-
RAMETER.

Priklad:

1 DIM AS$(10)

2 A$="ABC” Délka A$ je 3.
3 MIDS$(AS,4,3)="DEF”

Bude popsana 4.-6. sloZka znakového pole. To je dovoleno, protoZe
prvni tfi slozKy jsou jiz obsazeny.

Priklad:

1 DIM AS$(10)

2 A$="ABC” Délka A$ je 3.
3 MIDS$(AS,5,3)="DEF”

Bude ucinén pokus o popsani 5. az 7. sloZky znakového pole. To v3ak
povede k chybovému hlaseni ZEICHENFELD NICHT BELEGT, pro-
toZe 4. sloZka jeSté nebyla obsazena.

Je-li pfifazeno vice znaku, nez umoznuje maximalni délka znakového
pole, jsou tyto znaky odmitnuty.
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5.14.4 Délka znakového retézce

LEN
LEN (<vyraz String>)

Udava pocet znaku <vyrazu STRING>. Vysledkem je hodnota INTE-
GER.

Je-li <vyraz String> prazdny, vraci funkce LEN hodnotu 0.

Pokud <vyraz String> neni definovany, vraci funkce LEN hodnotu -1.

Priklad:

DIM XYZ$(10)

XYZ$="ABC"

I%=LEN(XYZ$) Proménna INTEGER 1% ma hodnotu 3

XYzs=" "

J%=LEN (XYZ$) Proménna INTEGER J% ma hodnotu 0
XYZ$=NUL

K%=LEN(XYZ$) Proménna INTEGER K% ma hodnotu -1

N oY Ol W N

5.14.5 Hledani znakového retézce

INSTR

INSTR (<znakovy fetézec>,<vyraz String>[,<pocatecni bod>1)

Prohledava <vyraz String> od <pocatec¢niho bodu> s ohledem na
<znakovy fetézec> a vydava pozici prvniho znaku nalezeného <zna-
kového retézce> ve <vyrazu String> jako hodnotu INTEGER.

Pokud <znakovy fetézec> neni nalezen, je vydana hodnota 0.
Tento <znakovy fretézec> muze byt naprogramovan jako vyraz
STRING.

Rozsah hodnot pro 3. parametr lezi mezi 1 a 1024. Pokud neni rozsah
hodnot dodrzen, objevi se chybové hlaseni
UNZULASSIGER PARAMETER .

Priklad:

DIM AS(8)

DIM B$(16)

AS$S="A" : MIDS(AS,2)="UVWXYZ"”

B$="ABCDEF UVWXYZ GH”

POS1%=INSTR(MIDS (AS$,2),BS,4) Proménna INTEGER

POS1% ma hodnotu 8

6 POS2%=INSTR(MIDS(AS$,2,4),B$,10) Proménna INTEGER
POS2% ma hodnotu 0

7 POS3%=INSTR(MIDS(AS$,2),BS) Proménna INTEGER
POS3% ma hodnotu 8

g & W N -
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5.14.6 Znakové retézce a Cisla

ASC

ASC (<znakovy fetézec>)

Vydava poradové Cislo prvniho znaku (ASCII-kéd) ze <znakového
retézce> jako hodnotu INTEGER.

Pokud je <znakovy fetézec> prazdny nebo nedefinovany, vraci funkce
ASC hodnotu -1.

<Znakovy fetézec> musi byt vyraz STRING.
ASC je inverzni funkci k CHRS.

Priklad:
10 DIM AS$(1)

20 AS$ = "ABC”
30 B$ = ”"BCD”

40 I% = ASC(AS) Proménna INTEGER 1% ma hodnotu 65
50 J% = ASC(BS) Proménna INTEGER J% ma hodnotu 66
60 AS = "

70 K% = ASC(AS) Proménna INTEGER K% ma hodnotu -1
80 A$ = NUL

90 L% = ASC(AS) Proménna INTEGER L% ma hodnotu -1
CHR$

CHRS je inverzni funkci k ASC.

CHRS (<vyraz Integer>)

Konvertuje <vyraz Integer> na odpovidajici znak ASCII.
V pfiloze této prirucky naleznete v tabulce "Sada znaki ASCII” seznam
vSech desitkovych hodnot znakd ASCII.

Priklad:

10 DIM AS(1)

20 I% = 65

40 AS = CHRS(I%) Proménna STRING A$ ma hodnotu 65
STR$

STRS ( [ <formatovy string>,]<hodnota>)

Konvertuje Ciselny vyraz <hodnota> na znakovy fetézec, ktery mize
byt pfifazen vyhradné znakovému poli. Pfifazeni k proménné STRING
vede k béhové chybé.
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<Hodnota> muze byt vyraz INTEGER nebo REAL s jednoduchou ¢i
dvojnasobnou pfesnosti.

Je-li naprogramovan <formatovy string> muize byt znakovy fetézec
vydan zformatovany. Pfitom se Cislice zobrazuji jako "#” a desetinné
teCky jako ”.”. Bez <formatového stringu> ma vystup standardni format.

Standardni formaty:

Cislo INTEGER: 9 mist

Cislo REAL s jednoduchou pfesnosti:4 mista pfed a 3 za desetinnou
teckou.

Cislo REAL s dvojnasobnou pifesnosti: 9 mist pfed a 6 za desetinnou
teckou.

Priklad:
10 DIM AS$(50)
20 DIM B$(21)
30 AS$=STRS (" Zahl=##.###",(37/3) Obsah znakového pole A$ :
"Cislo = 12.333”
40 B$=STRS$(2.5) Obsah znakového pole B$ :
2.500”
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VAL
VAL (<vyraz STRING>)

Vraci €iselnou hodnotu pro <vyraz STRING>. Jestlize se ve znakovém
fetézci vyskytuje jiny znak nez vodici mezera, vodici znak '+ nebo -,
Cislice 0 az 9 a desetinna te¢ka .’ je provedena konverze az po tento
(jiny) znak. Vodici mezery jsou pfi vytvafeni hodnoty stejné jako
nevyznamné nuly ignorovany. Pokud se neobjevi zadny z vySe uve-
denych znakd, je vracen vysledek 'NUL'. Jestlize se ve znakovém
fetézci vyskytuje desetinna tecka, smi byt vysledek pfifazen pouze
proménné REAL nebo REAL s dvojnasobnou pfesnosti. V takovém
pfipadé vede pfifazeni k proménné INTEGER k chybovému hlaseni
UNZULASSIGE ZUWEISUNG

Priklad:

1 I% = VAL(”1.23DE”)

2 K% = VAL(”123DE”)

3 J% = VAL(”ABC")

4 R = VAL(”-1.23DE”)

5 2Z = VAL(”"+ 000001234TEST4365")
6 X = VAL(”ABC1.23DE")

7 D! = VAL("1234567.234567")

Radek 1 vede k chybovému hlaseni, protoze méa prob&hnout piifazeni k
proménné INTEGER.

Hodnota proménné INTEGER K% je 123. Cislice 1,2, 3 jsou konver-
tovany na Cislo INTEGER. Znak "D” ukonCuje konverzi, protozZe
nemuze patfit k Cislu INTEGER. Nasledujici znaky nejsou dale zpra-
covany.

Hodnota proménné INTEGER J% je NUL, proménna tedy neni obsa-
zena. Znak "A” ukonCuje zpracovani <vyrazu STRING>.

Hodnota proménné REAL R je -1.23. Znak "-" je identifikovan jako
znameénko pro Cislo REAL. Cislice 1, znak ”.” a Cislice 2 a 3 jsou kon-
vertovany na Cislo REAL. Znak "D” ukoncuje konverzi, protoze nemuze

patfit k Cislu REAL. Znak "E” jiz neni zpracovan.

Hodnota proménné REAL z je 1234. Znak "+” je identifikovan jako
znameénko pro Cislo REAL. Nasledujici mezery jsou pfi vytvareni hod-
noty stejné jako nevyznamné nuly ignorovany. Cislice 1, 2, 3 a4
jsou konvertovany na Cislo REAL. Znak "T” ukonCuje konverzi, protoze
nemuze patfit k Cislu REAL. Zbyvajici znaky nejsou dale zpracovany.

Proménna REAL X je NUL, tzn. neni obsazena. V disledku identifikace
znaku "A” je konverze ukoncena.

Hodnota proménné REAL D! s dvojnasobnou pFesnosti je
1234567.234567.
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5.14.7 Odstranovani vodicich, resp. nasledujicich mezer

TRIM$

TRIMS (<fetézec znaki>)
TRIMS (<fetézec znakui>," L")

TRIMS (<fetézec znakui>,"R")

TRIM$() dava pfi pfifazeni oblasti znakového pole k proménné STRING
nebo ke znakovému poli znakovy fetézec bez mezer vepredu (— index
L), resp. vzadu (— index R)

Funkce TRIM bez indexu odstrafiuje mezery vepfedu i vzadu.

Pokud uvnitf pfikazu TRIM dojde ke zfetézeni (napf. TRIM$(A$+BS)),
smi byt vysledek pfifazen vyhradné znakovému poli.

Priklad

1 A$ = ” ABCDEF ”

2 B$ = TRIMS (AS$,"L")
3 C$ = TRIMS(AS,”R")
4 D$ = TRIMS(AS)

5 PRN#(1,"”>",AS$,"<")
6 PRN#(1,">",BS,"<")
7 PRN#(1,">",C$,"<")
8 PRN#(1,"”>",DS$,"<")

vede v souboru s logickym &islem 1, otevieném pro zapis, k nasledujicim
fadkim:

> ABCDEF <

>ABCDEF <

> ABCDEF<

>ABCDEF<
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5.14.8 Priklady programovani
Proménné STRING muze byt pfifazen vyraz STRING.

Priklad:
Programovani proménné STRING (bez pfedchoziho dimenzovani)

1 AS="ABCDE"”
2 B$=CHR$(10)

P¥i ¢tecim pristupu je mozné pomoci piikazu MID$ ziskat pfistup k ¢astem
proménné STRING:

1 A$="ABCDEFGHIJKLMN"

2 B$=MIDS(AS$,2,1)

3 C$=MID$(AS,4,4)

Nasledujici naprogramovani vede k chybam:
4 MIDS(AS,1,4)="ABCD”

4 A$=MIDS$ (AS$,1,3) + MIDS(AS,4,1)
4 A$=B$ + AS

Pfi dalSim zpracovani dimenzovaného znakového pole je nutné cilené
zasahnout do jednoho nebo nékolika souvisejicich znakd. Jediné tak je
mozné pfifadit znakové pole nebo ¢ast znakového pole k proménné
STRING ¢i k jinému znakovému poli.

Cteci a zapisovy pfistup k &asti znakového pole Ize ziskat pomoci
ptikazu MID$. Je-li uveden pouze nazev znakového pole, pouziva se
celé znakové pole.

Cteni znakového pole

Chcete-li se dostat k <n>-tému znaku znakového pole, postupujte
nasledujicim zpusobem (n je mensi nebo rovno délce znakového pole
a poctu znaku v poli).

Priklad: Cteni znakového pole

1 DIM VWX$(13)

2 VWX$="TEST TEST TES”

3 A$ = MID$(VWXS$,12,1)

4 I%=12

5 A$=MIDS (VWXS,I%,1)

12. znak ("E”) znakového pole VWX$ je pfifazen proménné STRING AS$.

Zapis do znakového pole

Chcete-li pfedat obsah proménné STRING do znakového pole nebo
Casti znakového pole, musite zaménit pfifazeni.

Priklad: Zapis do ¢asti znakového pole

1 DIM XYZ$(15)

2 B$="ABCDE”

3 MIDS$(XYZ$,1,5)=B$

4 MIDS (XYZ$,6,5)=B$

1. az 10. znak znakového pole XYZ$ jsou obsazeny obsahem proménné
STRING BS.
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Nasledujici naprogramovani by vedlo k chybovému hlaseni ZEICHEN-
FELD NICHT BELEGT, protoze znaky 1 az 5 znakového pole jesté nej-
sou obsazené:

1 DIM XYZ$(15)

2 B$="ABCDE”

4 MIDS (XYZ$,6,5)=B$

Priklad: Zapis do ¢asti znakového pole

1 DIM XYZ$(100)

2 B$= "ABCDE”

3 MIDS$(XYZS$,1,10)=BS

Obsah proménné STRING B$: "ABCDE”

Obsah proménné pole XYZ$ : "ABCDE”. Proménna pole ma délku 5.
Zbyvajicich 95 znakl neni obsazeno.

Pokud je délka proménné STRING mensi nez znakové pole, popiSe se
znakoveé pole XYz $ pouze v délce proménné STRING. Pfi pfifazeni to-
hoto znakového pole k proménné STRING se nepfifadi celé znakové
pole, které bylo urCeno instrukci DIM, ale pouze oblast, ktera byla
prfedem popsana (— délka znakového pole).

Priklad:

1 DIM XYZ$(100)

3 MID$(XYZ$,1,10)="ABCDE”
4 MIDS (XYZ$,6,3)="T"

Po vété 3 je obsah proménné pole XYZ$: "“ABCDE”.

Proménna pole ma délku 5. Zbyvajicich 95 znakl neni obsazeno a ne-
zapocitavaji se proto do délky.

Po vété 4 je obsah proménné pole XYZ$: “ABCDET”.

Proménna pole ma nyni délku 6. Zbyvajicich 94 znakl neni obsazeno a
nezapodcitavaji se proto do délky.

Priklad: Pfepsani znakového pole

1 DIM XYZ$(100)

3 MIDS$(XYZ$,1,10)="1234567890"
4 MIDS(XYZ$,3,3)="T"

Po vété 3 je obsah proménné pole XYz$ "71234567890".
Proménna pole ma délku 10.

Po vété 4 ma proménna pole XYz$ obsah "12T4567890".
Proménna pole ma délku 10. Znak 3" je pfepsan znakem "T”. Znaky
"4 a 5" zOstavaji zachovany.

Priklad: Zakazany pfistup do znakového pole

1 DIM XYZ$(100)
3 MID$(XYZ$,1,6)="ABCDEF”
5 MIDS (XYZ$,9,5)="TESTE"
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Po vété 3 ma proménna pole XYZ$ obsah "ABCDEF”.

Proménna pole ma délku 6.

Po vété 5 je u€inén pokus pfifadit konstantu do 9. aZ 13. slozky zna-
kového pole. To vSak povede k chybovému hlaseni ZEICHENFELD
NICHT BELEGT, protozZe 7. a 8. sloZka nejsou obsazeny.

Chcete-li ziskat pfistup k celému znakovému poli, staci uvést nazev
proménné.
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5.14.9 Prirazeni vyrazu STRING znakovému poli

Pokud je ve vyrazu STRING obsazeno méné znakl nez ve vybrané
oblasti znakového pole, je zbyvajici oblast povaZovana za neobsaze-
nou. Tato zbyvajici oblast se nezapocitava do délky znakového pole.

Priklad:

1 DIM XYZ$(16)

2 XYz$=" "

Obsah znakového pole XYZ$: " ”
Délka znakového pole XYZ$: 1

Jestlize délka vyrazu STRING prekroCi pfi pfifazeni maximalni délku
znakového pole, jsou pfebyteéné znaky odmitnuty.

Priklad:

1 DIM XYZ$(3)

2 XYZ$="ABCDEF”

Obsah znakového pole XYZ$: "ABC”

Délka znakového pole XYZ$: 3 ---> maximdlni délka

Priklad:

DIM XYZ$(16)
A$="DAS "

B$="IST EIN TEST”
C$="EIN EI”

=

= W N

5 MIDS(XYZS$S,1,4)=AS
OBSAH ZNAKOVEHO POLE

Délka = 4 Oblast neni obsazena

6 MIDS (XYZS$,5,6)=B$
OBSAH ZNAKOVEHO POLE

| 1] 2| 3|4 |5]|6 ]| 7] 8] 910 |11 |12 |13 |14 |15 |16 |

Délka = 10 Oblast neni
obsazena
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7 MIDS(XYZ$,5,12)=BS
OBSAH ZNAKOVEHO POLE

Délka = 16; Oblast je zcela obsazena

8 MIDS(XYZ$,9,8)=CS$
OBSAH ZNAKOVEHO POLE

Délka = 16; Oblast je zcela obsazena

9 XYZ$=MIDS (XYZS$S,1,4)
OBSAH ZNAKOVEHO POLE

Délka = 4 Oblast neni obsazena

Nasleduje ofezani znakového pole.
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5.14.10 Porovnavani vyrazi STRING

Je také mozné vzajemné porovnavat vyrazy STRING, tedy konstanty
STRING, proménné STRING a znakova pole.

Priklad:

1 DIM A$(10)

2 DIM B$(15)

3 A$="ANTON”

4 B$= "WILLI"

5 C$="ABCDE”

6 D$="VWXYZ"

7 IF A$ < B$ THEN ...

8 IF MID$(A$,2,3) = MID$(BS$,1,3) THEN ...

9 7Z?=A$ <> "TESTE”

10 IF "A" <= "C" THEN ...

11 IF C$ > D$ THEN ...

12 IF A$ = C$ THEN ...

13 IF "TE” < MID$(D$,2,2) THEN ...

Obsahy vyraz( STRING jsou zkontrolovany s ohledem na abecedni po-
fadi podle koda ASCII jednotlivych znaka.

5.14.11 Zretézeni vyrazi STRING

Pomoci znaku '+’ je mozné provést zfetézeni nékolika vyrazi STRING.
Vysledek musi byt pfifazen znakovému poli. Hloubka vnofeni pfi
fetézeni vyrazd STRING je 3. Pfi jejim pfekro€eni se objevi chybové
hlaseni LAUFZEITFEHLER 2153 - SCHACHTELUNG ZU TIEF.

Priklad: Zietézeni také uvnitf pfikazi CPL
DIM A$(3)

DIM B$(3)

AS$ = "ABC”

B$ = "DEF”

C$ = "GH”

D$ = "JKL”

OPENW(1,”P2”,130,”TEST VERKETTUNG”,10)
PRN#(1,A$+BS)

9 PRN#(1,AS$+CS)

10 PRN#(1,C$+D$)

11 PRN#(1,A$+C$+"TEST”)

12 PRN#(1,”UVW"+"XYZ")

13 CLOSE(1)

OO U WN -

Obsah souboru P2:

ABCDEF <LF>

ABCGH <LF>

GHJKL <LF>

ABCGHTEST <LF>

UVWXYZ <LF><ETX><LF>

Priklad: Zfetézeni textd pomoci vyrazii STRING
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10
20
30
40
51
52
53
54
55
60
70
80
90

DIM
DIM
DIM
DIM
DIM
DIM
DIM

AS$(100)

B$(100)

C$(10)

D$(20)

E$(30)

F$(30)

G$(30)

DIM H$(30)

DIM I$(30)

A$="DAS "

B$="IST EIN TEST”
MIDS$ (C$,1,6)=A$ + BS
MID$(D$,1,10)=MID$(AS$,1,1) + MID$(BS,1,2)

5-107

92 E$=A$ + MIDS$(BS,1)

93 X$="ABC”

94 Y$="DE"

95 F$=X$ + YS

96 G$=X$ + AS

97 H$=X$ + AS + "TEST”

98 I$="TES” + "T1"

Obsah A$: "DAS” délka 4
Obsah B$: "IST EIN TEST” délka 12
Obsah C$: ”"pDAS IS” délka 6
Obsah D$: "DIS” délka 3
Obsah E$: "DAS IST EIN TEST” délka 16
Obsah F$: ”"ABCDE” délka 5
Obsah G$: ”"ABCDAS ” délka 7
Obsah H$: "ABCDAS TEST” délka 11
Obsah I$: "TEST1” délka 5

Nasledujici naprogramovani vede k chybam:

D$ = AS + BS

g & W N -

DS = BS + C$
D$ = AS + BS + "TEST”
D$ = "TEST” + "TEST1”
Priklad: STR$
1 DIM A$(50) : DIM B$(21)
2 AS$ = STRS$("AS = ##.###",(37/3))

DIM A$(3):A$ = "ABC”:B$ = "CD”:C$ = "EF”

nedovolené pfifazeni k
nedimenzované proménné STRING

: B$ = STR$(2.5)

Obsah znakového pole A$: “As$ = 12.333"; znakového pole B$: ~

2.500"

Priklad:VAL

1 DIM FOLGE$(20)
2 XR=VAL(MID$ (FOLGES, 7))

3 Y%=VAL(MIDS$ (FOLGES$,15,5))

Obsah proménné REAL XR:

Obsah proménné INTEGER Z%:
Obsah proménné INTEGER Y%:
Obsah proménné INTEGER X%:

: FOLGE$="X-WERT -0001.234 MM”
: Z$=VAL(MID$ (FOLGES,7,6))
: X$=VAL(MID$ (FOLGES,18))

-1.234
-1

34
NUL
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Priklad: LEN

1 DIM Z$(10)

2 %2$ = "TEST”

3 8S$ = "TEST”

4 A% = LEN(”TEST")

5 B% = LEN(ZS)

6 C% = LEN(SS)

7 D% = LEN(”"TEST"+Z$+S$)
Obsah proménné INTEGER A% : 4
Obsah proménné INTEGER B% : 4
Obsah proménné INTEGER C% : 4
Obsah proménné INTEGER D% : 12

Priklad: Prikaz MID$ se ¢tecim pristupem

10 DIM A$(4)

20 DIM B$(10)
30 DIM C$(10)
40 DIM D$(10)
50 DIM E$(10)
55 DIM F$(10)

60 A$ = "ABCD”

70 B$ = MID$(AS$,2,2) --> B$ = "BC”
80 C$ = MID$(AS$,2,5) --> C$ = "BCD”
95 E$ = MID$(AS$,5,1) --> E$ = NUL
97 F$ = MID$(AS$,2) --> F$ = "BCD”
98 F$ = MID$(F$,1,1) --> F$ = "B”

Priklad: Prikaz MID$ se zapisovym pfistupem
10 DIM AS$(4)
20 DIM B$(10)
30 DIM C$(10)
40 DIM D$(10)

60 A$ = "ABCD”

70 BS = "1234567890"

80 C$ = "EFGHIJKLMN”

85 DS = AS --> D$ = "ABCD”
90 MID$(D$,2,3) = B$ --> D$ = "Al123"
95 MID$(D$,5,1) = C$ --> D$ = "Al123E”
97 MID$(D$,4) = B$ --> D$ = "Al121234567"
Priklad:TRIM$

1 DIM XYZ$(16)

2 XYZ$ = "XWERT = 0.123 ”

3 A$ = MIDS$(XYZ$,8)

4 B$ = TRIMS(MIDS(XYZ$,8))

5 C$ = TRIMS(MIDS (XYZz$,8),"L")

6 D$ = TRIMS(MIDS(XYZ$,8),”R")

Obsah proménné STRING A$: ” 0.123 ~
Obsah proménné STRING B$: "0.123”
Obsah proménné STRING C$: "0.123 ~
Obsah proménné STRING D$: ” 0.123”
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5.15 Zpracovani soubort

Soubory jsou kontejnery, které obsahuji data. Data mohou byt v
pribéhu programu CPL nacitana ze soubord nebo ukladana do sou-
bora.

Tak je mozné napf. naméfené hodnoty nejprve ulozit a pozdéji zobrazit
nebo vytisknout na tiskarné.

Soubory v systému souborl jsou interné spravovany v CNC. Jsou
ulozeny organizované v hierarchické struktufe. K jednotlivym sou-
borim se Ize dostat pomoci cest.

Soubory mohou byt spravovany v riznych provoznich rezimech.

Abyste ziskali Eteci nebo zapisovy pfistup k datiim, musite vzdy nejprve
otevfit pfislusny soubor (viz pfikazy OPENW, OPENR); kdyz uz pfistup
k datim nepotfebujete, soubor opét zavrete (viz pfikaz CLOSE).

5.15.1 Nazvy souboru

U nazvl souborl musite dodrzovat nasledujici konvence:

® Maximalni délka 30 znakl. NerozliSuje se mezi nazvem souboru a
pfipadnou pfiponou nazvu. Pfipustna jsou vdechna pismena, Cislice
a specialni znaky '’ a’_’
Nazvy souboru dil¢ich programd smi mit délku max. 28 znakd, pro-
toze CNC pfi spojovani vytvafi soubor, jehoz nazev se sklada z
pavodniho nazvu souboru plus 2 dalSich znaku.

= Specialni znak ’$’ se pouziva jen pro interné vytvorené soubory.
Nazvy soubort prichazejicich zvenci (pres uzivatelské rozhrani,
DNC) nesmi obsahovat znak ’$’.

® RozliSuji se velka a mala pismena.
Priklady: Nazvy souboru
P123456789.PRG

P12_Daten_Dial
P12_DATEN_DIAL

® Nazvy souborl’.’ a’..’ nejsou dovolené, protoze jsou jiz pouzivany
interné.

® Nazvy souborl musi byt v ramci adresare jednoznacné.
V raznych adresafich ale mohou existovat soubory se stejnym
nazvem.
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5.15.2 Struktura sekvenénich soubor

Sekvenéni soubor obsahuje posloupnost slozek (zaznamu), které mo-
hou mit variabilni délku. Pfi hledani urcitého zaznamu v sekvenénim
souboru musi byt soubor prohledan od zaéatku s ohledem na tento
zaznam. Pfimy pfistup neni mozny. Pfi zméné délky zaznamu v sek-
vencnim souboru se musi vdechny nasledujici zaznamy posunout.

Na rozdil od soubord Random maiji zaznamy v sekvencénich souborech
riznou délku (max. délka 1024 znaku). Konec zaznamu je oznacen
symbolem <LF>, ktery se nezapocCitava do délky. Po poslednim
zadznamu Vv souboru je vlozeno <ETX><LF>, coz pfedstavuje pointer
EOF. Pointer EOF je ukazatel na konec vyuzitelnych dat (<ETX>) v sou-
boru.

5.15.3 Struktura soubori Random

Soubor Random obsahuje slozky (zaznamy) s pevnou, definovatel-
nou délkou. Proto je mozny pfimy pfistup k libovolné sloZce souboru.
Rozdéleni souboru Random na zaznamy pevné délky umozriuje pfimy
pfistup k uréitému zaznamu. Data v sekvenénich souborech jsou
ulozena jako znaky ASCII. To umoziuje obvykly pfistup s pouzitim edi-
toru stejné jako nacitani a ¢teni souborti Random.

Soubor Random ma tu vyhodu, Ze je mozné se rychleji dostat k
potfebnym datim. Kromé toho Ize zpracovavat ¢i ménit data zaznamu,
aniz by se zménila struktura zbytku souboru. Zaznamy, které nejsou
zcela zaplnény daty, jsou doplnény az po definovanou délku prazdnymi
znaky (— mezery).

Jestlize se pokusite vlozit do souboru Random proménnou STRING,
jejiz délka je vétsi nez délka zaznamu, naplni se zaznam az po defino-
vanou délku prvnimi znaky proménné STRING a zbyvajici znaky jsou
odmitnuty.

PFi ¢teni souboru je konec souboru rozpoznan podle symbolu EOF.

Instrukce REWRITE a CLOSE se pouzivaji stejné jako u sekven&nich
soubord.

Rovnéz je mozny sekvencni pfistup do souboru Random.

5.15.4 Otevreni souboru

Aby mohl CPL-program zasahovat do souboru s pfikazy zpracovani
souboru, musi byt tento soubor pro CPL-program nejprve otevieny. K
tomu slouzi nasledujici pfikazy.
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Pfikaz pro otevfeni souboru je zavisly na pozadovaném typu pfistupu:
® zapisovy pristup: OPENW

® (teci pfistup: OPENR

Pokud otevirany soubor jesté neexistuje, vytvofi se pfi otevirani a re-
zervuje si stanovené misto v paméti.

Je mozné otevfit libovolné soubory, které jsou jiz otevieny pro zapis, po-
moci pfikazu OPENR navic také pro ¢teci pfistup. Otevieny soubor se
v8ak neda znovu otevfit pro zapis.

Pfi otevieni souboru Random se zavadi dalSi parametr, ktery udava
délku zaznam( souboru v bajtech (1 bajt = délka jednoho znaku). Jinak
odpovida struktura pfikaz( sekvenénim souborim.

Po pouziti pfikazu OPENR je ukazatel souboru na prvnim zaznamu, ke
kterému Ize ziskat Cteci pfistup.

Po pouziti pfikazu OPENW je ukazatel souboru na pointeru EOF, tedy
za poslednim zaznamem souboru.

Syntaxe:

OPENW (<n>,<nazev programu>,<délka>[,<komentaf programu>]
[,<délka zaznamu>])

OPENR (<n>,<nazev programu>[,<délka zaznamu>|)

<n>: Logické €islo, pod kterym je mozné volat soubor.

Je mozné pouzivat hodnoty od 1 do 9. Logické €islo
musi byt naprogramovano jako vyraz INTEGER. Lo-
gické Cislo nesmi byt zadano soucasné pro ¢teni i
zapis do souboru. Je tedy mozné otevfit nejvys 9
souborl zarover.

Pokud nedodrzite rozsah hodnot, objevi se chybové
hlageni UNZULASSIGE LOGISCHE NUMMER.

<Nazev programu>:Musi byt naprogramovan jako vyraz STRING.
String musi obsahovat pfinejmensim nazev souboru
(max. 30 znakl v€etné pfipony nazvu souboru).
Je dovoleno zadani nazvu souboru véetné uplné na-
stavené cesty.

<Délka>: Rezervovana délka pfi vytvofeni souboru v bajtech.
Je zapotfebi minimalni délka 130 bajtl, protoze pfi
zapisu do souboru je vytvofen a uloZzen nejméné 1
zaznam (= 130 znaku). Pfi nedodrzeni se objevi chy-
bové hlaSeni DATEILANGE UNZULASSIG.

<Komentar programu>: Pro programovani parametru komentare
programu je povolen pouze vyraz STRING.

<Délka zaznamu>: Pocet bajtd zaznamu; rozsah hodnot:1..1024.

Jestlize nedodrzite rozsah hodnot, objevi se chybové
hlaseni UNZULASSIGE KOMPONENTENLANGE
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Priklady:
50 OPENW(1,”P500”,1024,”"Dies ist mein schoenstes
Programm”)

40 A$="P500” : Bl$="Dies ist mein schonstes Programm”
50 OPENW(9,A$,1024,B1$)

50 OPENW(7,”PDaten_Mes.DAT”,1024, "Messdaten ablegen”)

PFi otevieni souboru pro zapis se kontroluje, zda je jeSté zachovana
struktura Random.

Pokud byla struktura zniCena editorem, objevi se chybové hlaseni UN-
ZULASSIGE KOMPONENTENLANGE.

Priklad:

10 OPENW(2,”P200”,1024,10)
20 FOR I = 1 TO 3

30 PRN#(2,"TESTE")

40 NEXT I%

50 CLOSE(2)

V[]sledek: "P2"
TESTE <LF>
TESTE <LF>
TESTE <LF>
<ETX><LF>

Pfi otevieni souboru pro &teni se kontroluje, zda je jesté zachovana
struktura Random. VSechny slozky musi mit stejnou délku uvedenou v
pfikazu OPENR.

Priklad:
OPENW(2,"”P200”,130,”TEST”,10)
PRN# (2, "ABC")

CLOSE(2)

OPENR(1,"”P2",5)

CLOSE(1)

O WN

Kontroluje se, jestli délka zaznamu souboru "P2” je 5. Délka zaznamu tohoto
souboru je v8ak 10.
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Priklad:

P1:

N10 G1lF10000X1000Y1000Zz1000
1 A$S="01234567890123456789"
2 B$="TEST”

N20 XO

M30

_U
A

OPENW(1,"PMess_PRG"”,500, "RANDOMDATEI"”,10)
OPENR(2,"”P1")

DIM AS$(30)

FOR I$ = 1 TO 5

INP#(2,AS)

PRN#(1,AS)

NEXT

CLOSE(2)

CLOSE (1)

WooJOoOU & WwWwN K

VYSLEDEK: PMess_PRG:
N10 GlF100<LF>

1 A$="0123<LF>

2 B$="TEST<LF>

N20 X0 <LF>

M30 <LF>
<ETX><LF><LF>

Pokud byla struktura znicena editorem, objevi se chybove hlaseni UN-
ZULASSIGE KOMPONENTENLANGE.

FILENO

Pro pfistup do souborl jsou zapotiebi logicka Cisla soubor(, ktera smi
nabyvat hodnot mezi 1 a 9, tzn. s pouzitim CPL je mozné otevfit
maximalné 9 souborl soucasné.

Pfikaz FILENO umoznuje zeptat se na dalsi platné logické Cislo sou-
boru. Pokud funkce vrati hodnotu "-1”, neni k dispozici zadné volné lo-
gicke Cislo souboru. Funk¢ni hodnota je typu Integer.

Priklad:

10 LOG_NR%= FILENO

20 IF (LOG_NR% <> (-1)) THEN

30 OPENW(LOG_NR$%, ”/user/usr/Test”,130)

40  PRN#(LOG_NR%,”Datum: ”,DATE)

50 CLOSE(LOG_NR$%)

60 ELSE

70 PRN#(0,"Keine freie log. Datei-Nummer vorhanden!”)
80 ENDIF

M30
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VERSINF$

S pouzitim funkce VERSINF$ je mozné dotazovat se v CPL-programu
na administrativni data IndraMotion MTX.
Funkce dava hodnotu typu String.

Syntaxe:
VERSINFS$ (<index1>[,<index2>])

<Index1>: Typ konstanta Integer.
Funkéni rezim:
1: Cteni softwarové verze
2: Cteni hardwarové verze.

<Index2>: Typ Integer.
Pfidavny rezim funkce, zavisly na hodnoté parametru
<Index1>.
<Index1> = 1: Neni k dispozici zadny pfidavny rezim
<Index1> = 2: Pfidavny rezim:
1: Typ hardwaru (standardni)
2: C. skupin zapojeni
3: C. indexu skupin zapojeni

Priklad:

10 DIM SYS_INFO$(50)

20 SYS_INFO$ = VERSINF$(1)

30 PRN#(0,"”Software-Version: ”, SYS INFOS$)
M30

DIRINF

S pouzitim funkce DIRINF je mozné dotazovat se v CPL-programu na
administrativni data systému soubor( IndraMotion MTX. Funkce dava
hodnotu typu Integer (pfi zapornych vysledcich je realny vysledek vétsi
nez maximalni hodnota Integer, tzn. > 2.147.483.647).

Syntaxe se li§i v zavislosti na hodnoté parametru <index1>.
Syntaxe pro <index1> =1, 2 nebo 3:

DIRINF (<index1>[,<index2>)])

Syntaxe pro <index1> = 4:
DIRINF (4,[<index2>],<vysledna proménna>[,<Cislo souboru>])

<Index1>: Typ konstanta Integer. Funk¢ni rezim:
1: VoIné paméové misto
2: Obsazené paméové misto
3: Pocet existujicich souborl v adresafi
4: Nazev souboru v adresafi
<Index2>: Typ String. Pfidavny rezim:
Nazev adresare (standardni: aktualni adresar)
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<Vysledna proménna>: Typ dimenzovana proménna String, pouze
pro funkéni rezim 4.
Dava po provedeni pfikazu nazev souboru v uve-
deném adresafi.

<Cislo souboru>:Typ Integer, pouze pro funkéni rezim 4.
V <¢isle souboru> je uvedeno poradové Eislo sou-
boru v adresafi, jehoz nazev ma byt vydan ve
<vysledné proménné>.
Pfi nepfipustném pofadovém Cisle je ve <vysledné
proménné> vydana hodnota NUL.

Vracena hodnota:

Funkéni rezim 1: Volné paméové misto v bajtech

Funkéni rezim 2: Obsazené paméové misto v bajtech

Funkéni rezim 3: Pocet existujicich souboru v adresafi

Funkéni rezim 4: 0 (<vysledna proménna> obsahuje nazev sou-
boru) nebo

1 (<vysledna proménna> je NUL)

Priklad:

; Zobrazit nazvy vSech souborll z adresare ”/database” v
; Okné MSG

10 DIM FILENAMES(30)

20 LJUST

30 DIRS$= "”/database”

40 ANZ FILES%= DIRINF(3,DIRS)

50 FOR LNR%= 1 TO ANZ FILES%

60 ERG%= DIRINF(4,DIRS,FILENAMES,LNR%)
70 PRN#(0,LNR%,"”: ”,FILENAMES)

80 NEXT LNR$%

M30

DIRCR

S pouzitim pfikazu DIRCR je mozné vytvofit v CPL-programu novy
adresar. Funkce dava hodnotu typu Integer.

Syntaxe:

DIRCR (<adresar>)

<Adresar>: Nazev adresare s uplnou cestou jako vyraz String.
Bez udani cesty je vyrazem String nastaven aktualni
adresar.

Vracena hodnota:

0: Adresar byl vytvoren
1: Nelze vytvofit adresar
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Priklad:
10 I% = DIRCR(”/usr/user/test”)
M30

DIRDEL

S pouzitim pfikazu DIRDEL je mozné vymazat v CPL-programu
prazdny adresaf. Funkce dava hodnotu typu Integer.

Syntaxe:
DIRDEL (<adresar>)
<Adresar>: Nazev adresare s uplnou cestou jako vyraz String.

Vracena hodnota:

0: Adresar byl vymazan
1: Nelze vymazat adresar

Priklad:
10 I% = DIRDEL(”/usr/user/test”)
M30
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5.15.5 Zapisovani do souboru

LJUST, NJUST

Pfikazem LJUST (= Left JUSTIify) se pfepina na datovy vystup zarov-
nany doleva. To plati pro vSechny vystupy ze souboru az do konce
pribéhu programu. Pfikazem NJUST (No JUSTify) je mozné
predCasné prepnout zpét na formatovany vystup.

PFi vystupu dat ze soubori je k dispozici pro datovy typ REAL
maximalné 7 mist (4 pfed desetinnou ¢arkou a 3 za ni) a pro datovy typ
INTEGER maximalné 9 mist. Nevyznamné nuly pfed a za hodnotou
jsou pfitom potlaceny. To plati i pro vystup zarovnany doleva.

S pouzitim pfikazu LJUST je mozné pomoci CPL pfimo vytvaret NC-
programy, které mohou byt uvedeny v provoznim rezimu ABARBEITEN
(Zpracovani), protoze jsou potlaceny mezery mezi NC-adresou a hod-
notou.

PRN#

Syntaxe:

PRN# (<n>,[<vyraz>][,<vyraz>][,<vyraz>][,...1;])

<n>: 1az9: Logické Cislo souboru, do kterého chcete zapi-

sovat.

0: Vystup je pfenesen na obrazovku (jako pfi odka-
zovém programovani pfikazem MSG).

<Vyraz>: Libovolné alfanumerické znaky (text v uvozovkach),
formatové fetézce nebo proménné, jejichZz obsah ma byt
ulozen, resp. zobrazen.

; Potladuje automatické pfipojovani <CR><LF>.
Pokud je pfikazem PRN# pfepsan zaznam, plati:
Pfikaz PRN# se stfednikem:
Pokud je délka nové zapisovanych dat mensSi nez délka
starych dat, jsou vloZzena nova data a zbytek starych dat
zustane zachovan.
Pfikaz PRN# bez stredniku:
Pokud je délka nové zapisovanych dat mensi nez délka
starych dat, jsou vloZzena nova data a zbytek starych dat
je pfepsan mezerami.

Typ proménné je volné volitelny. Je mozné pouzivat také indikované
proménné a znakova pole. Rovnéz je mozné programovat vyrazy
REAL s dvojnasobnou pfesnosti jako libovolné vyrazy CPL.
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Ma-li byt vysledek vyrazu vydan s uvedenim formatu, musi byt alespor
jeden z vyrazl typu STRING. V tomto formatovém fetézci muzete po-
moci znakl( '# a '’ pfedepsat format. Vysledky se zapiSou na misto
formatové instrukce zadané znakem '#. Pfitom se prvni formatova in-
strukce obsazena ve vyrazu STRING vztahuje k prvnimu nasledujicimu
vyrazu, ktery muze byt vydan s uvedenim formatu. Vyrazy BOOL nemo-
hou byt formatovany. Poget vSech naprogramovanych formatovych
udaju musi byt mensi nebo roven poctu vydavanych vyrazu. Pokud tato
podminka neni splnéna, zobrazi se pfebytecné znaky '#. Bez uvedeni
formatu je vyraz vydan ve standardnim formatu.

Je-li vystup vyrazu vétsi nez 1024 znaku, objevi se chybové hlaseni
SATZ GRORER ALS 1024 BYTE.

Pokud se vysledek neda zobrazit v uvedeném formatu, je vydano va-
rovani PRN-FORMAT FALSCH a misto chybného formatu jsou vydany

Nk

znaky ™.

Jsou-li znaky # vytvofeny v souboru, nesmi za stringem nasledovat
zadny formatovatelny vyraz v ramci instrukce PRN#.
Vystup znaku # se déa provést také pomoci funkce CHR$(35).

S pouzitim CHR$(13) je mozné zaijistit béhem vystupu posuv fadk, tzn.
dalSi vystup pfikazu PRN# pokracuje na dalSim fadku, tedy v pfistim
zaznamu.

S pouzitim funkce CHR$() je mozné, napf. pfi vystupu pres sériové roz-
hrani, pfedavat také jiné fidici znaky.

Priklad:Prikaz PRN# se stfednikem

1 OPENW(2,”PProgl23.PRG",200,35)

2 PRN#(2,”TEST1 FUER PRN-BEFEHL MIT SEMIKOLON")
3 PRN#(2,"”TEST2 FUER PRN-BEFEHL MIT SEMIKOLON")
4 PRN#(2,"TEST3 FUER PRN-BEFEHL MIT SEMIKOLON”)
6 SEEK(2,1)

7 PRN#(2,"UEBERSCHREIBEN” ;)

8 CLOSE(2)

VYSLEDEK v PProg123.PRG:
UEBERSCHREIBEN-BEFEHL MIT SEMIKOLON<LF>
TEST2 FUER PRN-BEFEHL MIT SEMIKOLON<LF>
TEST3 FUER PRN-BEFEHL MIT SEMIKOLON<LF>
<ETX><LF>
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Priklad:Pfikaz PRN# bez stfedniku

1 OPENW(2,”P2",1000,36)
1 REWRITE(2)

2 PRN#(2,”TEST1 FUER PRN-BEFEHL OHNE SEMIKOLON")
3 PRN#(2,"TEST2 FUER PRN-BEFEHL OHNE SEMIKOLON”)
4 PRN#(2,"TEST3 FUER PRN-BEFEHL OHNE SEMIKOLON")
6 SEEK(2,1)

7 PRN#(2,"UEBERSCHREIBEN" )

8 CLOSE(2)

VYSLEDEK v P2:

UEBERSCHREIBEN <LF>
TEST2 FUER PRN-BEFEHIL OHNE SEMIKOLON<LF>
TEST3 FUER PRN-BEFEHIL OHNE SEMIKOLON<LF>
<ETX><LF>

Za poslednim zaznamem souboru je vio[Jen symbol <ETX><LF>.

Jestlize délka zaznamu prekroCi 1024 znakl, objevi se chybove
hlaseni SATZ GRORER ALS 1024 BYTE .

Je-li pfi zapisu do sekvenéniho souboru dosaZzen konec souboru, je
soubor automaticky okopirovan a rezervovana oblast se zvétsi o obsa-
zenou délku, pokud je k dispozici dostatek mista v paméti diléiho pro-
gramu.

ProtoZze se pfitom velmi rychle spotfebovava velké mnoZstvi pa-
méového mista, doporuCujeme pfi vytvofeni souboru pfikazem
OPENW rezervovat dostate¢né velkou délku souboru.

Priklad:
OPENW(1,”P2",300,”TEST PRN-BEFEHL”)
A$="TEST”
B$="FUER"
C$="PRN-BEFEHL"”
PRN#(1,A$)
PRN#(1,BS$)
PRN#(1,C$)
PRN#(1,AS$;)

9 PRN#(1,BS$;)

10 PRN#(1,C$;)

11 CLOSE(1)

OO0 W

Vysledek:

P2:

TEST<LF>

FUER<LF>

PRN-BEFEHL<LF>
TESTFUERPRN-BEFEHL<LF><ETX><LF>
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Priklad:

10 DIM E$(50)

20 OPENW(1,”P2"”,300,"TEST2")
30 A% = 5000

40 R = 1.231

50 B! = 4/3
60 DS = "ABCDE”
70 ES = "CDEFGHI”

80 PRN#(1,"710";)
90 PRN# (1, "#####" |, "### H##" , "# H#### , A%, R, B! ,DS,ES)
95 CLOSE(1)

P2:
10 5000 1.2311.33333ABCDECDEFGHI<LF>
T T T T 1L T !
A% R B! DS ES
REWRITE

Pokud jsou v otevieném souboru jiz k dispozici data, pfipojuji se nova
data pfi zapisovani za normalnich okolnosti k jiz existujicim. Existujici
soubor ale muze byt pfepsan pfikazem REWRITE, aniz by bylo pfedem
nutné zvlas vymazat jiz nepotfebny obsah. Pfi pfepisovani zlistava v
paméti diléiho programu k dispozici oblast rezervovana v pfikazu

OPENW.

Syntaxe:

REWRITE (<n>)

<n>: Logickeé ¢islo souboru (rozsah hodnot 1 ... 9)

Pfed pfepsanim souboru musi byt tento soubor otevieny.
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INP#

Pomoci instrukce INP# mulzete Cist data ASCII z otevieného souboru
ve formé zaznam a pfifadit je jedné nebo nékolika proménnym. Pfikaz
ucinkuje pouze na soubory, které byly otevieny pfikazem "OPENR(..)".

INP# (<n>,<proménna>[,<proménna>1[,...1[; 1)

<n>: 1 bis 9: Logickeé Cislo souboru, ze kterého chcete Cist.
<Proménna>: Proménna, do které budou uloZzena pfecttena data.

; Je-li naprogramovan stfednik, zlstava ukazatel souboru v
zadznamu tak dlouho, dokud neni dosazen konec zaznamu.
Potom nasleduje pfepnuti na dalsi zaznam. Tam vSak ne-
pokraCuje automaticky cteni.
Jestlize neni naprogramovan stfednik, probéhne automa-
tické prepnuti na dal8i zaznam.

Typ proménné je volné volitelny. Je mozné pouzivat také indikované
proménné a znakova pole. Pokud je logické proménné pfifazena jina
hodnota nez TRUE ¢&i FALSE, je tato proménna obsazena hodnotou
NUL.

U proménnych typu INTEGER nebo REAL (s jednoduchou i
dvojnasobnou presnosti) jsou znaky ‘0’ .. '9’, znaménka -, '+’ a
nevyznamné nuly nebo mezery pfevadény na hodnoty INTEGER nebo
REAL. Pokud je proménné INTEGER nebo REAL pfifazen jiny znak, je
tato proménna obsazena hodnotou NUL. Je-li proménna obsazena
hodnotou NUL, neméni se jeji pozice uvnitf souboru.

Pokud je proménné INTEGER nebo REAL pfifazena pfilis velka hod-
nota, objevi se odpovidajici chybové hlaseni:

UNZULASSIGER INTEGER-WERT

UNZULASSIGER FLOAT-WERT

Priklad: Instrukce INP#

P2:
ABC 123456789 ABC

3

OPENR(2,"P2")

DIM C$(3)

DIM D$(3)
INP#(2,I%,J,L?,CS$,K%,DS)
CLOSE(2)

O WN R T

VYSLEDEK:

I% = NUL

J = NUL

L? NUL

CS "ABC"”

K% 123456789
DS "ABC"”
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P¥iklad: Cteni zaznamu ze souboru

1 OPENW(1,”P2",200,"Test”,22)

2 PRN#(1,”-12TEST1.23V12ABCD2.4A")
3 PRN#(1,"”-12TEST1.23V12ABCD2.4A")
4 PRN#(1,"”-12TEST1.23V12ABCD2.4A")
5 CLOSE(1)

6 DIM AS$(3)

7 DIM C$(5)

8 DIM D$(4)

9 DIM E$(4)

10 DIM G$(25)

11 DIM H$(7)

12 DIM I$(7)

13 DIM J$(25)

14 DIM R(1,2)

15 OPENR(2,"P2",22)
16 INP#(ZIB%IDis(ll1)IMIDS(ESI1I1)IR(1I2)IA$IC$)
17 INP#(2,G$)

18 INP#(2,HS;)

19 INP#(2,I$;)

20 INP#(2,J$)

21 CLOSE(2)

Vysledek:

B = -12

D$ = "TEST” , protoze max. délka znakového pole = 4
R(1,1) = 1.230

ES = "V”

R(1,2) = 12.000

AS$S = "ABC” , protoze max. délka znakového pole = 3

C$ = "D2.4A"

G$ = "-12TEST1.23V12ABCD2.4A"

HS$ = ”"-12TEST” , protoze max. délka znakového pole = 7
I$ = 71.23v12" , protoZze max. délka znakového pole = 7

J$ = "ABCD2.4A"
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5.15.7 Identifikace konce souboru

EOF

S pouzitim funkce EOF Ize zjiSovat, zda je dosazen konec souboru
(EOF = end of file).

Funkce EOF dava logickou hodnotu TRUE, kdyz je pfi ¢tecim pfistupu
dosazen konec souboru. Jinak je vydana hodnota FALSE.

Priklad:

9 DIM A$(10)

10 OPENR(1,"”P",444) : I%=0
11 WHILE NOT (EOF(1))DO

12 INP#(1,A$)

13 I%=I%+1

14 END

15 CLOSE (1)

M30

5.15.8 Zavreni souboru

CLOSE

Zavira soubor.

Celkem mlze byt souasné otevifeno max. 9 soubort. Pokud je pfi 9
otevienych souborech zapotiebi pfistup do dalSiho souboru, je nutné
nejprve néjaky soubor zavfit.

Oteviené soubory se proto musi zpravidla znovu zavirat okamzité po
skonceni ¢tecich nebo zapisovych operaci.

Syntaxe:

CLOSE (<n>)

<n>: 1az9: Logické Cislo souboru,
ktery chcete zavfit.

Priklad:

90 DIM A$(35)

100 XPOS = MPOS(1)

110 YPOS = MPOS(2)

120 OPENW(1,”P5”,500,”ACHSPOS")

130 REWRITE(1)

140 PRN#(1,"”X-Achse”,XPOS,YPOS, "Y-Achse”,YPOS)
150 CLOSE(1)

160 OPENR(1,”P5")

170 INP#(1,A$)

180 CLOSE(1)



5-124 Bosch Rexroth AG | Electric Drives IndraMotion MTX | R911305815 / 01

Zpracovani soubor(

and Controls

Ve vy8e uvedeném pfikladu jsou aktualni polohy os X a 'Y pfedany do
proménnych (fadek 90 az 110). Potom se otevie soubor 1 a ulozi jako
dil¢i program P5 (fadek 120).

Nasledné je soubor popsan, resp. pfepsan a pak zavfen (fadek 140 az
150). Soubor se pak otevre pro ¢teni ajeho obsah je pfifazen proménné
As. Po Ctecim pristupu se soubor opét zavie (fadek 160 az 180).

5.15.9 Cteni pozice ukazatele souboru

FILEPOS

Funkce FILEPOS() udava cislo aktualniho zaznamu v souboru Ran-
dom, k némuz je pak mozné ziskat pfistup. Kromé toho je mozné urcit
offset zaznamu v ramci aktualniho zaznamu souboru Random nebo
vuci aktualnimu bajtu u sekvenéniho souboru, k némuz je mozné ziskat
pristup. Soubor pfitom muze byt sekvencéni stejné jako Random.

Offsetem se rozumi pocet bajtl od zacatku souboru k aktualnimu bajtu
v souboru. Offset zaznamu udava, na ktery bajt v zaznamu se ma polo-
hovat. Offset zaznamu za¢ina u hodnoty 1 (= 1. bajt vzaznamu) a maze
nabyt maximalni hodnoty délka zaznamu + 1 (posledni bajt v tomto
zaznamu je <LF>). JestliZze se nachazite na pointeru EOF, je vracena
hodnota 1.

Syntaxe:
FILEPOS (<n>[,<rezim>])

<n>: 1az9: Logické Cislo souboru, ve kterém ma byt pfeCtena
pozice ukazatele souboru.
Pokud nedodrzite rozsah hodnot, objevi se chybové
hlageni UNZULASSIGE DATEINUMMER.

<RezZim>: U souborti Random: rozsah hodnot 1 az 3

<RezZim> =1

Udava offset na aktualni bajt, ktery mize byt pfecten nebo
popsan.

<ReZim> = 2:

Udava Cislo aktualniho zaznamu, ktery muze byt precten,
resp. popsan. Jestlize se nachazite na pointeru EOF, je
vysledek: po¢et zaznamu + 1.

<ReZim> = 3:

Udava offset zaznamu v aktualnim zaznamu, ktery muze
byt pfecten, resp. popsan. Offset zaznamu zacina u hod-
noty 1 (= 1. bajt vtomto zaznamu) a maze nabyt maximalni
hodnoty délka zaznamu + 1 (= posledni bajt v tomto
zaznamu je <LF>).

Jestlize se nachazite na pointeru EOF, je vracena hodnota
1 a &teni ze souboru je nepfipustné.
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<ReZim> neni naprogramovan:

Udava Cislo aktualniho zaznamu, ktery muze byt precten,
resp. popsan. Jestlize se nachazite na pointeru EOF, je
vysledek: po€et zaznamu + 1.

U sekvenénich soubori: rozsah hodnot 1

<ReZim> =1 nebo neni naprogramovan:
Udava offset na aktualni bajt, ktery muze byt pfecten nebo
popsan.

[ Pokud nedodrzite rozsah hodnot <reZimu>, objevi se chybové
hlaseni UNZULASSIGER PARAMETER.

Priklad: FILEPOS a sekvenéni soubor

1 OPENW(1,”P2”,200,”TEST")

2 FOR I% = 1 TO 10

3 PRN#(1,”TEST FUER FILEPOS")
4 NEXT

5 CLOSE(1)

6 OPENR(1,”P2")

7 SEEK(1,3)

8 POS% = FILEPOS(1)

9 POS1% = FILEPOS(1,1)

11 SEEK(1,0) : REM AUF DATEIENDE POSITIONIERT
12 POS2% = FILEPOS(1)

13 POS3% = FILEPOS(1,1)

14 CLOSE(1)

Vysledek:
POS% = 3 -> bajt-Cislo
POS1% = 3 -> bajt-Cislo
POS2% = 171 -> bajt-Cislo
POS3% = 171 -> baijt-Cislo
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Priklad: FILEPOS a soubor Random

1 OPENW(1,”P2”,200,”TEST”,1024)
2 FOR I% = 1 TO 10
3 PRN#(1,”TEST FUER FILEPOS”)
4 NEXT

5 SEEK(1,3,2)

6 POS% = FILEPOS(1)
7

8

9

1

POS1% FILEPOS(1,1)
P0OS2% FILEPOS(1,2)
POS3% FILEPOS(1,3)
0 PRN#(1,"PFepsani 3. zaznamu od bajtu 2
timto textem”)
11 SEEK(1,0) : REM Umisténo na konci souboru
6 POS% = FILEPOS(1)
7 POS1% FILEPOS(1,1)
8 P0S2% FILEPOS(1,2)
9 P0OS3% = FILEPOS(1,3)
11 CLOSE(1)

Vysledek: 5

POS% = 3 —> Cislo zaznamu, ve kterém se nachazite
POS1% = 258 —> bajt-Cislo

P0OS2% 3 —> Cislo zaznamu, ve kterém se nachazite
POS3% 2 —> Pozice uvnitf 3. zaznamu

POS% = 11 —> Cislo zdznamu, ve kterém se nachazite

POS1% = 1281 —> bajt-Cislo
POS2% = 11 —> Cislo zaznamu, ve kterém se nachazite
POS3% = 1 —> Pozice uvnitt 3. zdznamu

5.15.10 Nastaveni ukazatele souboru

SEEK

Umisuje ukazatel souboru na urcité misto v otevieném souboru. Sou-
bor pfitom muze byt sekvencni stejné jako Random.

V pfipadé sekvenéniho souboru musi byt soubor otevien pfikazem
"OPENR(..)". U souborti Random je kromé toho pfipustny také pfikaz
"OPENW(..)".

Syntaxe:
SEEK (<n>,<k>[ ,<0>1])

<n>: Logické Cislo souboru, ve kterém chcete polohovat ukaza-
tel souboru.
Rozsah hodnot: 1 az 9
Pokud nedodrzZite rozsah hodnot, objevi se chybové
hlageni UNZULASSIGE DATEINUMMER.
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Cislo zaznamu v souboru Random nebo &islo bajtu v sek-
vencnim souboru. Ukazatel souboru je umistén na pozici
<k>.
Wertebereich: 0 az posledni existujici zaznam, resp.

0 az posledni existujici baijt.
Za posledni existujici zaznam plati zaznam s pointerem
EOF. Pfi hodnoté 0 probéhne polohovani na pointer EOF.
Pokud neni dodrzen rozsah hodnot nebo uvedeny zaznam
neexistuje, objevi se chybové hladeni UNZULASSIGE
KOMPONENTE.

Offset zaznamu. Udava, na ktery bajt v zaznamu se ma po-
lohovat.

Rozsah hodnot: 1 ... délka zaznamu + 1.

Neni-li naprogramovan offset zaznamu u souboru Ran-
dom, je ukazatel souboru polohovan na 1. bajt zaznamu
<k>.

Pokud nedodrzite rozsah hodnot, objevi se chybové
hlaseni UNZULASSIGER PARAMETER.

Tento parametr je pfipustny pouze u soubord Random. Po-
kud je ovdem naprogramovan, pfestoze se jedna o sek-
vencni soubor (otevieny ke ¢teni), objevi se chybové
hlaseni UNZULASSIGER PARAMETER.

Priklad: SEEK a sekvenéni soubor

1 DIM AS$(1):LJUST:0OPENW(1l,”P271"”,130,"TEST”):FOR I%=1 TO
10: PRN#(1,"!/=V/=V/=V/=V/=V/=V/=V/=1/=1/="):NEXT:
CLOSE(1):OPENR(2,”P271"”):FOR I%=1 TO FILESIZE(2,2)-28:
IF NOT (EOF(2)) THEN SEEK(2,I%):INP#(2,A$) ENDIF:

IF (EOF(2)) THEN PRN#(O,"###",1%,"”. BYTE: <EOF>"):
ELSE PRN#(O0,"###",1%,”. BYTE: <" ,AS$,”>") ENDIF:
NEXT I%:CLOSE(2)

M30

Priklad: SEEK a soubor Random
OPENW(1,27272,200,”TEST”,1024) :LJUST

1

2 FOR I%

3 PRN#(1,I%,”. Record”)
4 NEXT

5

=1 TO 10

SEEK(1,3,4) : REM na4. bajt ve 3. zaznamu

umisténo

6 PRN#(1,"Pfepsani 3. zd&znamu od bajtu 4

timto textem” )

7 SEEK(1l,11):PRN#(1,”11. Record”)
8 SEEK(1,11,5):PRN#(1,”@@")

9 SEEK(1l,0):PRN#(1,”<EOF>")

10 SEEK(1,0,1):PRN#(1,”novy <EOF>")
11 CLOSE(1)
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5.15.11 Urceni velikosti souboru

FILESIZE

Udava velikost souboru nebo mez, po kterou je jiz soubor zapsan. Sou-
bor pfitom muaze byt sekvenéni stejné jako Random. PFikaz ucinkuje
pouze na soubory, které byly otevieny pfikazem "OPENR(..)".

Syntaxe:
FILESIZE (<n>[,<k>])

<n>: 1az9
Logické Cislo souboru, jehoz velikost ma byt uréena. Pfi
nespravném rozsahu hodnot se objevi chybové hlaseni
UNZULASSIGE DATEINUMMER.

<k>: u souborii Random: rozsah hodnot 1 az 4
u sekvenénich soubort:rozsah hodnot 1 az 2
<k>=1:
Celkova velikost paméového mista obsazeného souborem
v bajtech.
<k>=2:

Velikost obsazeného paméového mista od za¢atku datové
oblasti po pointer EOF v bajtech (kromé velikosti pointeru
EOF).

<k>=3:

Maximalni po€et zaznamu v souboru. Tento vysledek zavisi
na tom, s jakou délkou zaznamu byl soubor otevfen.
<k>=4.:

Pocet zaznam( od za¢atku souboru po pointer EOF. Tento
vysledek zavisi na tom, s jakou délkou zaznamu byl soubor

otevien.
<k> neni naprogramovano:
jako <k>=1.

Pri nespravném rozsahu hodnot pro <k> se objevi chybové
hlaseni UNZULASSIGER PARAMETER.

Priklad: FILESIZE a sekvenéni soubor

OPENW(1,2,1000)

FOR I% = 1 TO 20
PRN#(1,”TESTE FILESIZE")
NEXT

CLOSE(1)

OPENR(2,2)
AS$=FILESIZE(2)

9 B%=FILESIZE(2,1)

10 C$=FILESIZE(2,2)

11 CLOSE(2)

NoOUdbes Wi

Proménna INTEGER A% obsahuje hodnotu: 302
Proménna INTEGER B% obsahuje hodnotu: 302
Proménna INTEGER C% obsahuje hodnotu: 300
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Priklad: FILESIZE a soubor Random

OPENW(1,”P2",1000,10)
FOR I% = 1 TO 20
PRN#(1,”TESTE FILESIZE")
NEXT

CLOSE(1)
OPENR(2,2,10)
AS$=FILESIZE(2)

9 B%=FILESIZE(2,1)

10 C$=FILESIZE(2,2)

10 D=FILESIZE(2,3)

10 E$=FILESIZE(2,4)

11 CLOSE(2)

NoO Uk Wi

Proménna INTEGER A% obsahuje hodnotu: 222
Proménna INTEGER B% obsahuje hodnotu: 222
Proménna INTEGER C% obsahuje hodnotu: 220

Proménna INTEGER D% obsahuje hodnotu: 20
Proménna INTEGER E% obsahuje hodnotu: 20

5-129
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5.15.12 Vymazani souboru

ERASE

Maze soubory v aktualnim adresafi.

Syntaxe:
ERASE (<identifikace programu>)

<lIdentifikace programu> Vyraz STRING; maximalné 30 znaku.
Jinak se objevi chybové hlaseni FILENAME UNZU-
LASSIG.

Funkce ERASE muze vracet do pfifazené proménné INTEGER nebo
do smycCek a dotazu (WHILE, IF atd.) nasledujici vysledky jako hodnotu
Integer:

0: Soubor byl vymazan.

1: Soubor nebyl vymazan, protoze neexistuje.

2: Soubor nebyl vymazan, protoze je chranény proti zapisu.
3: Soubor nebyl vymazan, protoze je aktivni.

Neni-limozZné vymazat soubor, je vydano pfisludné varovani a program
je dal zpracovavan.

Priklady:
10 IF ERASE(”P1”) <> 0 THEN ...

10 I$ = ERASE("P1")

10 WHILE ERASE(”P1”) <> 0 DO ...

Priklad:

10 OPENW(1,”P2”,200)

11 OPENW(2,"P3”,200)

20 PRN#(1,"TEST1 FUER ERASE")
21 PRN#(2,"TEST2 FUER ERASE")
31 CLOSE(1)

32 CLOSE(2)

40 ERASE("P2")

43 AS="P3"

44 ERASE(A$)
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5.15.13 Ur€eni pristupovych opravneni pro soubor

FILEACCESS

S pouzitim pfikazu FILEACCESS je mozné zjistit v CPL-programu,
jestli existuje soubor a jaka ma pfistupova opravnéni.

Syntaxe:
FILEACCESS (<ndzev souboru>)

<Nazev souboru> Nazev souboru s uplnou cestou jako vyraz String.
Bez udani cesty je soubor hledan v aktualnim
adresafi. Funkce CPL vraci hodnotu Integer:
-1 . Soubor neexistuje
0: . Soubor bez pfistupovych opravnéni
jinak : Binarné kddovana pfistupova opravnéni:
Bit1: Provedeni mozné (X)
Bit2: Zapis povolen (W)
Bit3: Cteni povoleno (R)
Bit4: Soubor je adresar (D)
Bit5: Soubor je aktivni program (A)

Aktivni program je soubor, ktery je v kanalu
® zpracovavan jako program

® zpracovavan jako podprogram programu
e otevren pfikazem CPL.

Pokud jsou pristupova opravnéni tabulky posunuti nulovych bodul
nebo tabulky oprav nastroje, ktera se pravé pouziva v probihajicim
dil¢im programudie , dotazovana pfikazem CPL FILEACCESS, neni
bit5 nastaven.

Priklad:
10 I% = FILEACCESS("”/usrfep/test.cnc”)
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5.15.14 Urceni data souboru

FILEDATE

Pfikazem FILEDATE je mozné v CPL-programu urcit datum souboru.
Chyba pfistupu negeneruje chybu dil¢iho programu a misto toho dava
funkce prazdny string.

Syntaxe:
FILEDATE (<nazev souboru>[,<reZim>])

kde:

<Nazev souboru> Nazev souboru s uplnou cestou jako vyraz String.
Bez udani cesty je soubor hledan v aktualnim
adresafi. Funkce CPL vraci vyraz String:

<Rezim> Proménna Integer pro funk&ni rezim
(standardni = 1):
1 = datum souboru, format: dd.mm.rr
2 = ¢as souboru, format: hh.mm.ss

Priklad:

10 DIM DATUMS (10)

20 DATUM$ = FILEDATE(”/usr/user/Test.txt”,1)
30 IF LEN(DATUMS)>0 THEN

40 PRN#(0,"”datum souboru: ”,DATUMS)

50 ENDIF
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5.15.15 Kopirovani souboru

FILECOPY
Pfikazem FILECOPY se v CPL-programu kopiruje soubor.

Syntaxe:
FILECOPY (<zdrojovy soubor><cilovy soubor>)

kde:

<Zdrojovy soubor> Nazev zdrojového souboru s uvedenim cesty jako
vyraz String. Bez udani cesty je soubor hledan v ak-
tualnim adresafi.

<Cilovy soubor> Nazev cilového souboru s uvedenim cesty jako vyraz
String. Bez udani cesty je soubor vytvofen v ak-
tualnim adresafi.

ERRNO Proménna CPL, programovatelna na libovolném
misté.
PFi pouziti ERRNO se pfi chybé negeneruje béhova
chyba; vracené hodnoty jsou:

0: Pristup OK
-8: Nazev zdrojového souboru vCetné cesty pfilis
dlouhy

-9:  Pristup ke zdrojovému souboru neni mozny

-10: Nazev cilového souboru véetné cesty pfilis
dlouhy

-11:  Nazev souboru (zdrojového nebo cilového)
nepfipustny

-12: Kopirovani neni mozné.

Priklad:

10 FILECOPY(”/usr/user/Test.txt”, "/usr/user/Test.bak”,
ERRNO)

20 IF ERNO = 0 THEN

30 PRN#(0, "Kopirovani OK”)

40 ENDIF
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MMC

Odesila informace o chodu programu z dil¢iho programu do klienta a
Ceka na vysledek z tohoto klienta.

Probiha pomoci proménnych CPL, které mohou posilat hodnoty z
diléiho programu stejné jako doru€ovat hodnoty zpét do dil¢iho pro-
gramu.

Dil¢i program se béhem zpracovavani zastavi na misté, kde je dosazen
pfikaz MMC.

Existuji nasledujici moznosti zpracovani:

® Pokud se jesté nepfihlasil Zadny klient, ktery dokaze zpracovat data
pfikazu MMC, je nastavena odpovidajici vracena hodnota (=1) a po-
kracuje zpracovani dil¢iho programu.

e Jestlize existuje vhodny klient pro zpracovani dat pfikazu MMC,
prob&hne pfifazeni mezi dil€im programem a klientem. Kdyz klient
odeSle odpovél, je nastavena odpovidajici vracena hodnota a po-
kracuje zpracovani dil¢iho programu.

Pfikaz MMC muze mit jako parametry maximalné 20 proménnych CPL.
Klientu jsou sdélovany nazvy i hodnoty téchto proménnych.

Syntaxe:
MMC (<CPL-Var1>[ ,<Cpl-Var2>....[ ,<Cpl-VarN>1....1)

<CPL-Var1>... Proménné CPL, N = max. 20

<CPL-VarN>  Klient miZe do promé&nnych CPL uvedenych v
pfikazu MMC zapisovat nové hodnoty. Tyto
proménné CPL uvedené v pfikazu MMC se mohou
pouzivat v dil¢im programu.

Jako vysledek dava pfikaz MMC nasledujici vracené hodnoty:
0: OK

1:  Neexistuje zadny klient

2:  Chyba v klientu

9:  Klient ukoncen.
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Priklad:

10 DIM PROGNAMES (50)
20 PROGNAMES$="WinProg”
30 INTPAR%=1

40 REALPAR=1.1

50 I%=MMC(PROGNAMES, Proménné CPL PROGNAMES, INT-

INTPAR%, REALPAR) PAR% a REALPAR s hodnotami jsou
k dispozici klientu.

60 IF I%=0 THEN Pfiprava vét dil¢iho programu po-

70 IF INTPAR%=2 THEN krauje na rfadku 60 aZ poté, co je ob-

80 . drzeno odpovidajici hlaseni o doko-

90 ELSE nceni.

100

110 ENDIF
120 ENDIF
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Notizen:
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A Priloha

AA1 Zkratky

Zkratka Vyznam

BA Provozni rezim

BOF UZivatelské rozhrani

EGB Elektrostaticky ohroZzené moduly
ESD electro static discharge

Zkratka pro vSechna oznaceni, ktera
se tykaiji elektrostatickych vybojd,
napf. ochrana proti ESD, ohroZeni

ESD.

Fx Funkéni klavesa s Cislem x

HP Hlavni program

LSEC Kompenzace chyby stoupani vietena
(Lead Screw Error Compensation)

MDI Provozni rezim "ru€ni zadavani” (ma-
nual data input)

MP Parametry stroje

MZA Stavova indikace stroje

NC, CNC Cislicové Fizeni

PE Protective Earth, ochranny zemnici
vodi¢

SK Soft klavesa

SPS Rizeni programovatelné z paméti

UP Podprogram

WMH Vyrobce obrabéciho stroje

Wz Nastroj

Electric Drives | Bosch Rexroth AG
and Controls

A-1
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A.2 Tabulkové prehledy NC-funkci

Alfanumericky sefazené podle Uplného oznaceni: od strany A-2
Alfanumericky sefazené podle skupin: od strany A-27

Alfanumericky sefazené podle uplného oznaceni:

Nazev NC-funkce Skupina | Popis / vysvétleni Stran Funkce v
UpIné oznaéeni (’-” zna- a PNC MTC
Zkracené oznaceni mena:

ucéinné po
vétach)
; - - Komentaf: vynechat zbytek fadku 2-21
() - - Komentar: vynechat obsah zavorky 2-21
(MSG - - vydat text hlaSeni 2-23
/ - - Vynechat vétu 2-38
i - - Komentar 2-21
ABS - CPL ABS(<vstupni hodnota>) 2-60 |ABS -
Vraci vstupni hodnotu jako absolutni hodnotu.
AC(...) - - Lokalni programovani absolutniho rozméru, 3-69 |AC(...) -
napr.
X=AC(10)
ACOS - CPL <Funkéni hodnota> = ACOS(<vstupni hod- 2-61 ACOS -
nota>)
Pouziti funkce arcuscosinus na <vstupni hod-
notu>.
AND - CPL <Vytisk1> AND <Vytisk2> 2-62 |AND -

Binarni operace se dvéma vyrazy typu BOOL,
resp. INTEGER

APOS - CPL APOS(<volba osy>) 5-11 APOS -

Pfedava aktualni skute¢nou hodnotu osy
vzhledem k nulovému bodu stroje.

Area ARA |- Area(<BNr>,<Sta>{,<Mod>,{<P1>},{<P2>}, 4-2 - -
{<D1>},{<D2>}})

Definuje, aktivuje nebo deaktivuje az 10 ob-
délnikovych dvojrozmérnych mrtvych nebo

pracovnich oblasti s osové paralelnimi me-

zemi.

ASC - CPL ASC(<znakovy fetézec>) 5-97 | ASC -
Vydava poradové €islo prvniho znaku (ASCII-
kdd) ze <znakového rfetézce> jako hodnotu
INTEGER.

ASIN - CPL <Funkéni hodnota> = ASIN(<vstupni hod- 2-61 ASIN -
nota>)

Pouziti funkce arcussinus na <vstupni hod-
notu>.
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Nazev NC-funkce
UpIné oznaéeni
Zkracené oznaceni

Skupina
(”_” zna_
mena:
ucinné po
vétach)

Electric Drives | Bosch Rexroth AG

and Controls

Popis / vysvétleni

Stran

Funkce v
PNC MTC

A-3

ASPCLR

ASPCLR(<Up-¢.>)
Asynchronni podprogramy: odhlasit

45 |-

ASPDIS

ASPDIS(<Up-¢.>)
Asynchronni podprogramy: vypnout

46 |-

ASPENA

ASPENA(<Up-¢.>)
Asynchronni podprogramy: zapnout

46 |-

ASPRTP

ASPRTP(<Up-¢.>,<bod>)
Asynchronni podprogramy: definovat bod op-
étovného najeti

ASPSET

ASPSET(<Up-¢.>,<Up-nazev>{,<pfiznaky>})
Asynchronni podprogramy: pfihlasit

48 |-

ASPSTA

ASPSTA(<Up-¢.>{,<kanal-¢.>})
Asynchronni podprogramy: spustit

49 |-

AssLogName

ALN

ALN(...)
Prifadit logicky nazev osy

4-10

G515 -

ASTOPA

ASTOPA[<E. kanalu>, <podminka1>
{,<podminka2>}...{,<podminka8>}...}]

Pfikaz synchronizace kanalu: Jakmile jsou
splnény vSechny podminky, zastavi se fidici
kanal. Podminky se vztahuji k polohdm os,
napfr. ”Z” > 20

2-78 -

ASTOPO

ASTOPOI<E. kanalu>, <podminka1>
{,<podminka2>}...{,<podminka8>}...}]

Pfikaz synchronizace kanalu: Jakmile je
splnéna jedna podminka, zastavi se Fidici
kanal. Podminky se vztahuji k polohdm os,
napfr. 2" > 20

2-78 -

ATAN

CPL

<Funkéni hodnota> = ATAN(<vstupni hod-
nota>)

Pouziti funkce arcustangens na <vstupni hod-
notu>.

2-61

ATAN -

ATCAL

ATCAL(<soubor>,<OptData>,<maska>
{,<Info>}{,<Anzlt>})

Kalibrovat kinematiky os: Optimalizovat para-
metry:

4-11

ATFWD

ATFWD(<Koord>,<AxKoord>{,<ParData>})
Kalibrovat kinematiky os: Pfepocitat parametry

4-13

ATGET

ATGET(<ParData>{,<ATrafNr>})
Kalibrovat kinematiky os: Nacist parametry z
NC

4-14

ATPUT

ATPUT(<ParData>{,<ATrafNr>})
Kalibrovat kinematiky os: Zapsat parametry do
NC

4-15
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Nazev NC-funkce Skupina | Popis / vysvétleni Stran Funkce v
UpIné oznaéeni (’-” zna- a PNC MTC
Zkracené oznaceni mena:
ucinné po
vétach)
ATrans ATR | Posunuti pro- | ATR(X..., Y..., Z..., ...): Zapnuti aditivniho posu- | 4-148
gramovych nuti programovych soufadnic
soufadnic ATR( ): Vypnuti aditivniho posunuti progra-
movych soufadnic
AUXFUNC - - Provést aktivni pomocné funkce vSech skupin | 4-16
AxAcc AAC | Zrychleni os AAC(X..., Y...,, Z..., ...): Zapnout 4-17 | G6/G7 -
AAC(1): Zapnout s ulozenym
nastavenim
AAC(): Vypnout
Programovat zrychleni os
AxAccSave AAS | - Ulozit aktualni zrychleni os. 4-17 |- -
AxCouple AXC | Spojeni os AXC(<Master>,<Slave1>(...),<Slave2>(...),...): |4-19 | G580/G581
Aktivovat spojeni os
AXC( ) : Deaktivovat spojeni os
AxisToS- ATS |- ATS(<nazev osy>) 4-22
pindle PFepnout osu na provoz vietena.
AXO - CPL AXO((<volba osy>[,<typ volby>]) 5-15 | AXO -
Predava aktivni posunuti G92 pro soufadnici.
AXP - CPL AXP(Cislo osy>,<informace o draze>) 5-43 | AXP -
Tato funkce umozriuje diléi a méfici programy
nezavislé na roviné (naprogramujte AXP misto
hodnoty adresy).
BCD - CPL <Hodnota BCD> = BCD(<binarni hodnota>) 2-62 |BCD -
Konvertovat format BCD na binarni format.
BcsCorr BCR | Oprava polohy | BCR({<X-offset>}{ {<Yy-offset>} 4-23 | G138/G139 | -
obrobku {,{<Zy-offset>}{,{<thel1>} {,{<Uhel2>}
{,{{<uhel3>}}}}}}) : Zapnout
BCR( ): Vypnout
Umisténi: Oprava polohy obrobku.
BIN - CPL <Binarni hodnota> = BIN(<hodnota BCD>) 2-62 | BIN -
Konvertovat binarni format na format BCD.
BITIF - CPL BITIF(<bitovy signal>[,<index>[,<jednotka 5-44 |IC -
IF>]])
Pristup k digitalnimu rozhrani mezi NC a SPS.
BlkNmb BNB | - BIkNmb(<Anz>) 2-71 PREPNUM | -
Omezuje pocet programovych vét, které mo-
hou byt nacteny a brany v uvahu pfipravou vét.
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Nazev NC-funkce Skupina | Popis / vysvétleni Stran Funkce v
UpIné oznaéeni (’-” zna- a PNC MTC
Zkracené oznaceni mena:
ucinné po
vétach)
BSTOPA - - BSTOPA[<€. kanalu>, <podminka1> 2-80 |-
{,<podminka2>}{...{,<podminka8>}...}]
PFikaz synchronizace kanalu: Jakmile jsou
splnény vSechny podminky, zastavi se Fidici
kanal. Podminky se vztahuji k zakladnim po-
loham obrobku, napf. ”Z” > 20
BSTOPO - - BSTOPOQ[<&. kanalu>, <podminka1> 2-80 |-
{,<podminka2>}...{,<podminka8>}...}]
Pfikaz synchronizace kanalu: Jakmile je
splnéna jedna podminka, zastavi se Fidici
kanal. Podminky se vztahuji k zakladnim po-
loham obrobku, napf. ”Z” > 20
CALL - CPL CALL <cislo programu> [<pfedavaci para- 2-29 CALL
metr1>,...] [DIN]
Vyvolani podprogramu z programu CPL
CASE - CPL CASE <Integer-vyraz> OF 2-40 CASE
LABEL <Int.-konstanta>[,<dalsi Int.-
konstanta>] [: <instrukce>]
<Instrukce>
LABEL ...
OTHERWISE <instrukce>
<Instrukce>
ENDCASE
Podminény vybér z nékolika alternativ.
ChLength CHL | Fasety/zao- CHL(<délka fasety>) : Zapnout 4-25 | G234/G35 |-
bleni CHL( ): Vypnout
Vlozit pfechodové fasety s definovanou délkou.
CHR$ - CPL CHR$(<Integer-vyraz>) 5-97 | CHRS$
Dava znak, jehoz poradové Cislo v tabulce
ASCI! je stejné jako hodnota vydana parame-
trem <INTEGER-vyraz>.
ChSection CHS | Fasety/zao- CHS(<usek fasety>) : Zapnout 4-25 | G234/G35 |-
bleni CHS( ): Vypnout
Vlozit pfechodové fasety s definovanym use-
kem.
CLOCK - CPL <Funkéni hodnota> = CLOCK 5-46 |CLOCK
Dotaz pocitadla ¢asu v milisekundach.
CLOSE - CPL CLOSE(<n>) 5-123 |CLOSE
Zavira otevieny soubor po ukonceni ¢tecich
nebo zapisovych operaci.
CLRWARN - CPL Vymazat vS§echna vystrazna hlaseni kanalu 2-58 - -
generovana pomoci SETWARN.
COF - CPL COF(<volba osy>[,<typ volby>]) 5-16 | COF -
Dava pro aktualni kanal posledni naprogramo-
vané posunuti kontury (Shift) soufadnice.
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Nazev NC-funkce Skupina | Popis / vysvétleni Stran Funkce v
UpIné oznaéeni (’-” zna- a PNC MTC
Zkracené oznaceni mena:
ucinné po
vétach)
COFFS - - Offset kontury pro opravu 3D poloméru 3-79 - -
Collision CLN | Monitorovani | CLN(1): Zapnout 4-27
kolizi CLN(CollErr..| LA... | DLA... | DEF):
Zapnout s parametrizaci
CLN():  Vypnout
Monitorovani kolizi pro opravu 2D drahy frézy.
ConstFeed CFD | V-Profil Konstantni rychlost 4-66 | G310 -
Coord CRD | Transformace | CRD(x): Zapnout transformaci os 4-30 | Coord G30ff.
0s CRD( ): Vypnout transformaci os
napf. transformace Celni plochy
COS - CPL <Funkéni hodnota> = COS(<vstupni hodnota>)| 2-61 COS -
Funkce kosinus pro <vstupni hodnotu>.
CoupleSpline- | CST | Spojeni os CST(STAB(...)) 4-32 G582
Tab Vytvoreni tabulky spline spojeni
CPROBE - CPL CPROBE(<vybér>[,<typ vybéru>]) 5-12 |CPROBE |-
Nacita naméfenou hodnotu vzdy pro jednu
souradnici
D D D-korektura Dx: Volba D-korektury (1-99 nastrojl) 3-100 | G147 -
DO: ZruSeni volby D-korektury. G847,G148
DATE - CPL <Proménna String> = DATE 5-46 | DATE -
Pfifazuje proménné <STRING> datum ve
formé DD.MM.
DBSEA - CPL DBSEA(<DbTab>,<Key1>,<Key2>,<Search- 5-23
Cond>,<SeachRes>[,<ResVar>])
Vyhledava datové zaznamy v databazové ta-
bulce.
DBTAB - CPL DBTAB(<DbTabelle>,<Key1>,<Key2>[,<Res- | 5-22
Var>])
Nacita kompletni datovy zaznam nebo dil&i
strukturu databazové tabulky do proménné
CPL nebo ji z ni vypisuje.
DCT - CPL DCT(<vybér hodnoty>, <datovy zaznam>|, 5-21 TC -
[<tabulka>] [, <jednotka>]])
Cteci a zapisovy pFistup do libovolné tabulky
D-korektur nebo k externim hodnotam oprav
nastroje.
DcTSel DCS |- DCS({<cesta>}<nazev souboru>) 4-33 G22K -
Volba tabulky D-korektur.
DefAxis DAX |- Vytvorit standardni konfiguraci os 4-34 G513 -
DefTangTrans | DTT | Pfechodovy DTT(<pfechodovy uhel>): Aktivovat G228 -
uhel DTT( ): Deaktivovat
Definice tangencialniho pfechodu kontury
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Nazev NC-funkce Skupina | Popis / vysvétleni Stran Funkce v
UpIné oznaéeni (’-” zna- a PNC MTC
Zkracené oznaceni mena:
ucinné po
vétach)
DiaProg DIA | Prumér/ Programovani priméru 4-35 | DIA G16
polomér
DIM - CPL DIM <nazev proménné>(<velikost pole1>[,<ve-| 2-53, | DIM -
likost pole2>]) 5-93
Stanoveni velikosti pole (dimenzovani)
proménnych ARRAY s konstantami INTEGER.
DIRCR - CPL DIRCR(<adresar>) 5-115
Vytvéaii novy adresar.
DIRDEL - CPL DIRDEL(<adresar>) 5-116
Maze prazdny adresér.
DIRINF - CPL DIRINF(4,[<index2>],<Ergebnisvar>[,<¢islo 5-114
souboru])
Vyvolava data spravy systému soubord.
DistCtrl DCR |- DCR(1) Regulace vysky pro digitalizaci, |4-37 | DistCtrl -
zapnuti podle parametrd stroje
DCR(<funkce>) zapnuti s vlastnimi konfigu-
raénimi daty
DCR() vypnuti regulace vySky
DPC - CPL DPC(<vyber>[,<typ vybéru>]) 5-17 |DPC -
Dava pro aktualni kanal posledni naprogramo-
vané parametry opravy polohy obrobku
BcsCorr soufadnice (hodnoty posunuti a thlu
otoceni).
ED ED ED-korektura | ED x: Volba externi opravy nastroje 3-101 | G145 -
(1..16 nastroji/bfitd) G845,G146
EDO: ZruSeni volby externi opravy nastroje
EndPosCouple | EPC | - EPC(<M-koord>,<S-koord>,<faktor>): 4-39 - -
Zapnuti spojeni koncové polohy
EPC(): Vypnuti spojeni koncové polohy
EOF - CPL EOF(<n>) 5-123 |EOF -
Kontrola konce souboru.
ERASE - CPL ERASE(<identifikace programu>) 5-130 | ERASE -
Vymaze soubory.
ERRNO - CPL Chybové hlaseni riiznych funkci CPL. 2-56 |- -
F F - F-adresa pro G93, G94, G95 3-96 F
FA FA - Rychlost pro asychronni osy. 3-97 |FA
FALSE - CPL <Proménna BOOL> = FALSE 2-52 | FALSE -
Pravdivostni hodnota proménné BOOL
FeedAd FAD | Prizpisobeni | FAD(1): Osu z vytvareni posuvu 4-41 | G594/G595
posuvu vyjmout
FAD(): Zachovat osu ve vytvafeni posuvu
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Pfiloha
Nazev NC-funkce Skupina | Popis / vysvétleni Stran Funkce v
UpIné oznaéeni (’-” zna- a PNC MTC
Zkracené oznaceni mena:
ucinné po
vétach)
FeedForward | FFW | Servo fizeni FFW(X..., Y..., Z..., ...): Zapnout 4-42 | G114/G115 | G6/G7
FFW(): Vypnout
Aktivovat servo Fizeni
FILEACCESS |- CPL FILEACCESS(<nazev souboru>) 5-131 | FILEAC- -
Ur&uje, zda existuje soubor a jakd ma CESS
pfistupova opravnéni.
FILECOPY - CPL Kopirovat soubory. 5-133 |- -
FILEDATE - CPL FILEDATE(<nazev souboru>[,<rezim>]) 5-132 | FILEDATE |-
ZjiSuje datum/Cas souboru.
FILENO - CPL Dava dalsi platné logické ¢&islo souboru. 5-113
FILEPOS - CPL FILEPOS(<n>[,<rezim>]) 5-124 |FILEPOS |-
Dava Cislo aktualniho zaznamu a offset
zaznamu souboru Random.
Dava u sekvencnich souborl aktualni bajtovou
pozici ukazatele souboru.
FILESIZE - CPL FILESIZE(<n>[,<k>]) 5-128 | FILESIZE |-
Dava velikost souboru nebo mez, po kterou je
jiz soubor zapsan.
FlyMeas FME | Prubézné FME(MpiAxis< i>) X... Y... Z... 4-44 | G275 -
merent Pojezd s prib&znym méfenim
FOR NEXT - CPL FOR <¢iselna prom.>=<pocate¢ni hodnota> 2-42 FOR NEXT | -
[STEP <velikost kroku>] TO <koncova hod-
nota><procedura>
NEXT [<C&iselna proménna>]
Smyckova konstrukce s automaticky bézicim
pocitadlem.
FsMove FSM |- Pojezd do pevného dorazu 4-48 | G475 G75
(Fs = fixed stop)
FsProbe FSP |- Mé&feni na pevném dorazu 4-46 G475 G75
FsReset FSR |- Odstranéni pevného dorazu 4-48 G477 G76
FsTorque FST |- Moment pro pevny doraz 4-48 G476 AXD
G - - UzZivatelsky definované lokalni podprogramy
G0o GO0 Interpolace Linearni interpolace (rychlobéh) 3-3 G00/G10 GO0
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Nazev NC-funkce Skupina | Popis / vysvétleni Stran Funkce v
UpIné oznaéeni (’-” zna- a PNC MTC
Zkracené oznaceni mena:
ucinné po
vétach)
G00(..) GO(..) | Interpolace Rychlobéh s moznostmi 3-3
Volitelné parametry:
NIPS: bez pfesného zastaveni
IPS1: Okno pfesného zastaveni 1
IPS2: Okno pfesného zastaveni 2
IPS3: Okno pfesného zastaveni 3 (pouze
brzdéni na
V=0)
POL/POLAR: s programovanim polarnich
souradnic, napf. GO(POL) X50 A45B10,s A, B
= polarni uhel 1/2
Go1 G1 Interpolace Linearni interpolace (posuv) 3-5 G01/G11 GO1
Go02 G2 Interpolace Kruhova interpolace ve sméru hodinovych 3-7 G02/G12 Go2
rucicek
(v€. Helical-N)
Go02(POL) G2(..) | Interpolace Kruhova interpolace ve sméru hodinovych 3-11 | G02/G12 Go2
ruciCek
(v&. Helical-N) s programovanim polarnich
soufadnic
G03 G3 Interpolace Kruhova interpolace proti sméru hodinovych 3-7 G03/G13 Go03
rucicek
(v€. Helical-N)
G03(POL) G3(..) | Interpolace Kruhova interpolace proti sméru hodinovych 3-1 G02/G12 Go2
rucicek
(v€. Helical-N) s programovanim polarnich
souradnic
G04 G4 - G4(F..) Doba prodlevy v sekundéch 3-12 | G04/G104 | G04
G4(S...) Doba prodlevy v otackach vietena,
vztaznym vietenem je hlavni vieteno (MainSp)
G05 G5 Interpolace Tangencialni vstup kruhu (v€. Helical-N) 3-13 | G05 -
G06 G6 Interpolace Spline kfivky, nurb kFivky 3-14 | G99 -
Go08 G8 Strmost drahy | Zapnuti strmosti drdhy se SHAPE drahy podle | 3-21 | G08 GO08
parametru stroje
GO8(SHAPE..)) | - Strmost drahy | Zapnuti strmosti drahy s naprogramovanym 3-23 | G108 Go08
SHAPE drahy
Go09 G9 Strmost drahy | Vypnuti strmosti drahy (bez SHAPE) 3-21 | GO09 G09
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and Controls
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Ptiloha
Nazev NC-funkce Skupina | Popis / vysvétleni Stran Funkce v
UpIné oznaéeni (’-” zna- a PNC MTC
Zkracené oznaceni mena:
ucinné po
vétach)

G09(..) G9(..) | Strmost drahy | G9(X..., Y..,, ...) 3-23 | G408,
Vypnuti strmosti drahy s osové naprogramo- G608
vanym pofadim SHAPE
G9(ASHAPE)

Vypnuti strmosti drahy s osovym pofadim
SHAPE podle parametr( stroje

G9(SHAPE ...)

Vypnuti strmosti drahy s naprogramovanym
SHAPE drahy

G9(SIN ...)

Vypnuti strmosti drahy se SHAPE tvaru sin2
(mozné poradi SHAPE: 5, 10, 15, 20, 40)

G140 - Oprava 3D po- | Vypnuti opravy 3D poloméru 3-79 G141

loméru

G141 - Oprava 3D po- | Oprava 3D poloméru vievo od kontury 3-79 G141

loméru

G142 - Oprava 3D po- | Oprava 3D poloméru vpravo od kontury 3-79 G142

loméru

G152.1 G152 | SE fada 1 Umisténi: Sikma rovina, programovatelna, 3-84 G352
fada 1

G152.2-G152.5 | - SE rada 2-5 Umisténi: Sikma rovina, programovatelna, 3-84 G452
fada 2-5

G153 - SE Umisténi: Sikma rovina, vée vypnout 3-84, |-

3-84

G153.1-G153.5 | - SE fada 1-5 Umisténi: Sikma rovina, Fada 1-5 vypnout 3-84, | G353

3-84

G154.1 G154 | SE fada 1 Umisténi: 1. Sikma rovina, Fada 1 zapnout 3-84 G354

G154.2-G154.5 | - SE fada 2-5 Umisténi: 1. Sikma rovina, fada 2-5 zapnout 3-84 G454/G554

G155.1 G155 | SE fada 1 Umisténi: 2. Sikma rovina, Fada 1 zapnout 3-84 G355

G155.2-G155.5 | - SE rada 2-5 Umisténi: 2. Sikma rovina, fada 2-5 zapnout 3-84 G455/G555

G156.1 G156 | SE rfada 1 Umisténi: 3. Sikma rovina, fada 1 zapnout 3-84 G356

G156.2-G156.5 | - SE fada 2-5 Umisténi: 3. Sikma rovina, Fada 2-5 zapnout 3-84 G456/G556

G157.1 G157 | SE rada 1 Umisténi: 4. Sikma rovina, fada 1 zapnout 3-84 G357

G157.2-G157.5 | - SE fada 2-5 Umisténi: 4. Sikma rovina, fada 2-5 zapnout 3-84 G457/G557

G158.1 G158 | SE fada 1 Umisténi: 5. Sikma rovina, fada 1 zapnout 3-84 G358

G158.2-G158.5 | - SE rada 2-5 Umisténi: 5. Sikma rovina, fada 2-5 zapnout 3-84 G458/G558

G159.1 G159 | SE rfada 1 Umisténi: 6. Sikma rovina, fada 1 zapnout 3-84 G359

G159.2-G159.5 | - SE fada 2-5 Umisténi: 5. Sikma rovina, fada 2-5 zapnout 3-84 G459/G559

G16 - Volba roviny zadna rovina 3-27 |G16 -
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and Controls

Pfiloha
Nazev NC-funkce Skupina | Popis / vysvétleni Stran Funkce v
UpIné oznaéeni (’-” zna- a PNC MTC
Zkracené oznaceni mena:
ucinné po
vétach)
G17 - Volba roviny Vybér roviny XY 3-28 | G17/G20 G17/G20
G17(...), - Volba roviny Rozsifené pfepinani rovin 3-30 |- -
G18(...), G17/18/19( <osa1>,<osa2>,<osa3>)
G19(...) Osy v zavorkach upinaji WCS a dostavaji
vyznam X, Y a Z.
Nasledné se vybira naprogramovana rovina.
G17/18/19()
Nastavte soustavu soufadnic obrobku opét na
standardni hodnoty a potom vyberte naprogra-
movanou rovinu.
G18 - Volba roviny Vybér roviny XZ 3-28 | G18/G20 G18/G21
G184 - Vrtaci cyklus Vrtaci cyklus: Rezani vnitfnich zavitt bez vy- | 3-68 | G184
rovnavaciho sklicidla
G19 - Volba roviny Vybér roviny YZ 3-28 | G19/G20 G19/G22
G20 - Volba roviny Volny vybér roviny (nezavisly na WCS) 3-32 |- -
Umisténi ma vliv na WCS, rovina je definovana
nezavisle na WCS.
G33 - Zavit Rezani zavitl 3-33 |G33 G33
G40 - Oprava drahy | Vypnuti opravy drahy frézy 3-39 | G40 G40
G41 - Oprava drahy | Oprava drahy frézy vlevo od obrobku 3-39 | G41 G41
G42 - Oprava drahy | Oprava drahy frézy vpravo od obrobku 3-39 | G42 G42
G43 - Strategie Strategie vkladani kruhového oblouku 3-41 | G68 G43
vkladani
G44 - Strategie Strategie vkladani pruseciku 3-41 | G69 G44
vkladani
G45 - Rychlost frézy | Rychlost bodu zabéru frézy 3-43 | G64 G99
G46 - Rychlost frézy | Rychlost stfedu frézy 3-43 | G65 G98
G471 - Oprava Zapnuti opravy délky nastroje 3-44 | G146/8 G47
nastroje
G47(..) - Oprava G47(<soufadnice L1>,<soufadnice 3-44 | G146/8 Ga7
nastroje L2>,<soufadnice L3>)
G47(ActPlane)
Zapnuti opravy délky nastroje s pfepnutim
pfifazeni opravy.
G47( ): Zapnuti opravy délky nastroje s
pfifazenim opravy podle parametr( stroje.
G48 - Oprava Vypnuti opravy délky nastroje 3-44 | G145/7ft. G48/G49
nastroje
G53 - Posunuti nu- Vypnuti posunuti vSech nulovych bod( 3-46 |-
lového bodu
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Priloha

Nazev NC-funkce
UpIné oznaéeni
Zkracené oznaceni

and Controls

Skupina
(”_” zna_
mena:
ucinné po
vétach)

Popis / vysvétleni

Stran

IndraMotion MTX | R911305815 / 01

Funkce v

PNC

MTC

G53.1-G53.5 -

Posunuti nulo-
vého bodu,
fada 1-5

Vypnuti posunuti nulového bodu, fada 1-5

3-46

G53-G253

G54.1 G54

Posunuti nulo-
vého bodu,
fada 1

1. Posunuti nulového bodu, fada 1 zapnuti

3-46

G54-G254

G54.2-G54.5 -

Posunuti nulo-
vého bodu,
fada 2-5

1. Posunuti nulového bodu, fada 2-5 zapnuti

3-46

G54-G254

G55.1 G55

Posunuti nulo-
vého bodu,
fada 1

2. Posunuti nulového bodu, fada 1 zapnuti

3-46

G54-G254

G55.2-G55.5 -

Posunuti nulo-
vého bodu,
fada 2-5

2. Posunuti nulového bodu, fada 2-5 zapnuti

3-46

G55-G255

G56.1 G56

Posunuti nulo-
vého bodu,
fada 1

3. Posunuti nulového bodu, fada 1 zapnuti

3-46

G54-G254

G56.2-G56.5 -

Posunuti nulo-
vého bodu,
fada 2-5

3. Posunuti nulového bodu, fada 2-5 zapnuti

3-46

G56-G256

G57.1 G57

Posunuti nulo-
vého bodu,
fada 1

4. Posunuti nulového bodu, fada 1 zapnuti

3-46

G54-G254

G57.2-G57.5 -

Posunuti nulo-
vého bodu,
fada 2-5

4. Posunuti nulového bodu, fada 2-5 zapnuti

3-46

G57-G257

G58.1 G58

Posunuti nulo-
vého bodu,
fada 1

5. Posunuti nulového bodu, fada 1 zapnuti

3-46

G54-G254

G58.2-G58.5 -

Posunuti nulo-
vého bodu,
fada 2-5

5. Posunuti nulového bodu, fada 2-5 zapnuti

3-46

G58-G258

G59.1 G59

Posunuti nulo-
vého bodu,
fada 1

6. Posunuti nulového bodu, fada 1 zapnuti

3-46

G54-G254

G59.2-G59.5 -

Posunuti nulo-
vého bodu,
fada 2-5

6. Posunuti nulového bodu, fada 2-5 zapnuti

3-46

G59-G259

G61

Presné zasta-
veni

Zapnuti pfesného zastaveni

3-49

G61/G161

G61

G61(IPS...) -

Presné zasta-
veni

Zapnuti pfesného zastaveni s oknem pfesného
zastaveni IPS1, IPS2 nebo IPS3

3-49

G61/G161

Gé61

G62 -

Presné zasta-
veni

Vypnuti pfesného zastaveni

3-49

G62/G162

G62
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Pfiloha
Nazev NC-funkce Skupina | Popis / vysvétleni Stran Funkce v
UpIné oznaéeni (’-” zna- a PNC MTC
Zkracené oznaceni mena:
ucinné po
vétach)
G63 - Zavit G63(M3/M4, S../H..)F... Z... ... 3-51 | G32 G63/G64
Rezani vnitinich zavitl bez vyrovnavaciho
skli¢idla
G70 - Inch/metrické | Coulové programovani, 3-53 | G70 G70
pusobi na naprogramované drahové a délkové
rozmeéry, posuvy a zrychleni.
G71 - Inch/metrické | Metrické programovani 3-54 | G71 G71
G74 - - G74 X1Y12Z1 ... 3-55 | G74/G374 |G74
Najeti na souradnice referencéniho bodu
G74(Home) - - G74(HOME) X1 Y1 21 3-55 | G74/G374 | G74
Najeti do referenéniho bodu (skute¢né referen-
covani, také pro asynchronni osy)
G75 - Méfici dotyk Najeti k méficimu dotyku (pferus$eni pohybu) |3-57 | G75 -
G76 - - Najeti do pevné polohy stroje (soufadnice 3-58 | G76 -
stroje)
G77 - - G77 <soufadnice 1><rezim> <souradnice 3-59 |- G77
n><rezim>
... F<hodnota>
Alternativni syntaxe: REPOS
Asynchronni podprogramy:
Zména polohy jednotlivych soufadnic
G8o - Vrtaci cyklus Vypnout vrtaci cyklus 3-61 | G80 -
G81 - Vrtaci cyklus Vrtaci cyklus: Vrtani se zpétnym pohybem v 3-62 |G81 DEFINE
rychlobéhu
G82 - Vrtaci cyklus Vrtaci cyklus: Vrtani se zpé&tnym pohybem v 3-62 | G82 DEFINE
posuvu
G83 - Vrtaci cyklus Vrtaci cyklus: Vrtani hlubokych dér 3-64 | G83 DEFINE
G84 - Vrtaci cyklus Vrtaci cyklus: Rezani vnitfnich zavitd s vy- 3-65 |G84 DEFINE
rovnavacim sklicidlem
G85 - Vrtaci cyklus Vrtaci cyklus: Vyvrtavani se zpétnym pohybem | 3-66 | G85 DEFINE
v rychlobéhu
G86 - Vrtaci cyklus Vrtaci cyklus: Vyvrtavani se zpétnym pohybem | 3-67 | G86 DEFINE
V posuvu
G9o - Abs/Rel Programovani absolutnich rozmérud 3-69 | G90 G90
G91 - Abs/Rel Programovani relativnich rozméra 3-69 |G91 Go1
G93 - Programovani | Casové programovani 3-70 | G93 G93
posuvu
G94 - Programovani | Programovani posuvu (za min) 3-71 | GY%4 G94
posuvu
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Pfiloha
Nazev NC-funkce Skupina | Popis / vysvétleni Stran Funkce v
UpIné oznaéeni (’-” zna- a PNC MTC
Zkracené oznaceni mena:
ucinné po
vétach)
G94(...) - Programovani | G94({DF <hodnota>,} { DS1 <hodnota>, DS2 |3-72 | G9% G94
posuvu <hodnota>, ...} )
Inkrementalni programovani rychlosti s
pfizpusobenim zrychleni.
G95 - Prog. posuvu | Programovani posuvu (na ot.) 3-74 | G95 G95
G96 - Prog. vietena | G96{({<vztazna osa>{,<pusobisté>}})} 3-75 | G96/G196 | G96
Konstantni fezna rychlost
G97 - Prog. vietena | Pfimé programovani poctu otacek 3-75 | G97 G97
GetAxis GAX | - GAX(...) 4-51 G510
Pfevzit volnou osu do kanalu
GETERR - CPL GETERR(<kanal> [,<kategorie>],<chyba>-¢.> |5-47 |GETERR |-
[.<pocet>])
Udava pro aktudlni chybu €. chyby, €. kanalu a
kategorii chyby.
GMSG - - GMSG(<text pokynu>) 2-23 | (GMSG
Programovani pokyn(l na uzivatelském roz-
hrani.
GoAhead GOA | - Skok dopiedu 2-33
GoBack GOB | - Skok dozadu 2-34
GoCond GOC | - Podminény skok 2-35
GOTO - CPL GOTO <cil skoku> 2-37 | GOTO -
Nepodminéné programové skoky na &islo
fadku, Cislo véty nebo navesti.
GoTo - - Nepodminény skok 2-36
HsBIkSwitch HSB | - HSB(HS<X>=<Y>) 4-52 | G575 -
Pribézna zména vét pomoci signalu High-
Speed
HsBIlkSwitch(. | HSB | - HSB(...,HSSTOP=..) 4-55 | G575 -
-HSSTOP=..) Zmeéna vét s pferuSenim pomoci signalu High-
Speed
HWOC - - HWOC({CHAN<¢. kanalu>},CRDNO 4-57 |HWO- -
<¢&. soufadnice>,{ STEP<Inkr>}) CON,
Zapnuti online opravy v soufadnicich obrobku HWO-
HWOCDIS{(CHAN<¢. kanalu>)} COFF
Vypnuti online opravy, uloZit hodnoty
HWO()
Vypnuti online opravy, vymazat hodnoty
IC(...) - - Lokalni programovani relativnich rozmérd, 3-69 |IC(...) -
napf.
X=IC(5)
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Pfiloha
Nazev NC-funkce Skupina | Popis / vysvétleni Stran Funkce v
UpIné oznaéeni (’-” zna- a PNC MTC
Zkracené oznaceni mena:
ucinné po
vétach)
IF ENDIF - CPL IF <podminka> THEN <procedura> [ELSE <al-| 2-39 |IF ENDIF |-
ternativni procedura>] ENDIF
Podminény skok na proceduru nebo alterna-
tivni proceduru.
InitMeas IME |- IME(MpiAxis i) 4-44 | G175 -
Inicializovat pribézné méreni.
INP# - CPL INP#(<n>,<proménna>[,<proménna>] [,...] [;[]) | 5-121 | INP# -
Cteci pristup do souboru.
INSDEP - - Hloubka ponoru, oprava 3D poloméru. 3-79 - -
INSTR - CPL INSTR(<znakovy fetézec>,<String- 5-96 |INSTR -
vyraz>[,<pocatecni bod>])
Prohledava vyraz <String> od <pocate¢niho
bodu> s ohledem na <znakovy fetézec> a
udava jeho pocatecni polohu jako hodnotu IN-
TEGER.
INT - CPL <Cislo Integer>=INT(<vyraz Real>) 2-60 INT -
Konvertuje <vyraz Real> na <¢islo Integer>
odfiznutim mist za desetinnou teckou.
JogWCSSelect | - - Vybira soufadnice pro krokovani v 4-59 |JogWCS- |-
souradnicich obrobku (sefizovaci provoz). Select
KvProg KVP | Progr. KV KVP(Y..., Y..., Z..., ...): Zapnuti programovani | 4-60 | G14/G15 AXD
KV
KVP( ): Vypnuti programovani KV
LEN - CPL LEN(<vyraz String>) 5-96 |LEN -
Udava pocet znakd vyrazu STRING.
LEN - - LEN=<hodnota> 4-62 |- -
Rozdéluje pojezdovou vétu na nékolik stejné
dlouhych dil€ich drah.
LFConf LFC |- LFC({LL(...)}) 4-64 | LFPON -
Parametrizovat fizeni laserového vykonu
LFP LFP |- LFP, LFP(1), LFP({LL(...)}) 4-64 | LFPON, -
Zapnout Fizeni laserového vykonu LFPOFF
LFP(0)  Vypnout fizeni laserového vykonu
LinDownFeed |LND | V-Profil Linearni brzdéni 4-67 | G312 -
LinModZp LMZ |- LMZ{(LinModAXxis i)} 4-69 | G105 -
Vynulovani linearni modulo osy
(Zp = zero point)
LinUpFeed LNU | V-Profil Linearni zrychleni 4-66 | G311 -
LJUST - CPL Prepnuti na datovy vystup zarovnany doleva, |5-117 |LJUST -
ucinny az do konce béhu programu.
m m - Uzivatelsky definované lokalni podprogramy
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Pfiloha
Nazev NC-funkce Skupina | Popis / vysvétleni Stran Funkce v
UpIné oznaéeni (’-” zna- a PNC MTC
Zkracené oznaceni mena:
ucinné po
vétach)
MO Mo - Zastaveni programu 3-86 | MO
M1 M1 - Podminéné zastaveni programu 3-86 |M1
M19, M119, - - Sefizeni vietena. 3-91 M19-M219
M219
M2 M2 - Konec hlavniho programu 3-87 |M2
M3, M103, - - Pravotocivy chod vietena, 3-88 M3 -
M203, Pravotocivy chod vietena se zapnutou chladici M203,
M13, M113, kapalinou M13-M213
M213
M30 M30 |- Konec hlavniho programu 3-87 | M30
M4, M104, - - Levotoc€ivy chod vietena, 3-89 M4 -
M204, LevotocCivy chod vietena se zapnutou chladici M204,
M14, M114, kapalinou M14-M214
M214
M40, M140, - - automaticka volba prevodovych stuprili 3-93 | M40-M240
M240
M41 ... M44, - - Ruéni volba pfevodovych stupnt 3-94 M41 -
M141 ... M144, M44,
M241 ... M244 M141-M14
4
M241-M24
4
M48, M148, - - Vyfadit pfevodovy stupen. 3-95 | M48-M248
M248
M5, M105, - - Zastaveni vietena 3-90 |M5 -M205
M205
MainSp MSP |- Vybér hlavniho vietena napf. pro G33 a G95 | 4-70 MAINSP SPF
MCODS - CPL MCODS(<typ>,<kanal>,<verze>,<vyrovnavaci | 5-52 | MCODS -
pamé>,<velikost>[,<P1>])
Vyvolava datové sluzby Motion Control v NCS.
Tak je mozné nacitat data a stavy z NC.
MCOPS - CPL MCOPS(<funkce>,<kanal>[[,[<P1>][,[<P2>], 5-82 | MCOPS -
[<P3>]]],<P4>]))
Vyvolava procesové sluzby Motion Control v
NCS. Tak Ize Fidit kanaly v NC.
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Pfiloha

Nazev NC-funkce
UpIné oznaéeni
Zkracené oznaceni

Skupina
(”_” zna_
mena:
ucinné po
vétach)
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and Controls

Popis / vysvétleni

Stran

Funkce v

PNC

MTC

MID$ -

CPL

MID$(<vyraz String>,<poc¢ate¢ni bod>

[,<pocet znaku>])

Vyjima ¢ast vyrazu STRING a vydava ji jako
text. Vysledek muze byt pfedan do proménné
STRING nebo do vhodné dimenzovaného zna-
kového pole.

MID$(<znakové pole>,<pocatecni
bod>[,<pocet znakl(>])

Prepisuje ¢asti znakového pole.

5-94

MID$

Mirror MIR

Zrcadlové
prevraceni

MIR(X1, Y1,Z1,...):
soufadnic

Zrcadlové prevraceni

zapnout
MIR( ): Vypnout zrcadlové pfevraceni
soufadnic

4-71

G38/G39

MMC -

CPL

MMC(<CPL-Var1>[,<CPL-Var2>...[,<CPL-
VarN>]...])
Odesila informace o chodu programu z dil¢iho

programu do klienta a ¢eka na vysledek z to-
hoto klienta.

5-134

MMC

MPOS -

CPL

MPOS(<vybér osy>[,<typ osy>[,<kanal>]])
Pfedava aktualné interpolovanou pozadovanou
polohu, vztaZenou k nulovému bodu soustavy
souradnic stroje MCS.

MPOS

MSG -

MSG(<text pokynu>)

Programovani pokynua na uzivatelském roz-
hrani.

2-23

(MSG

NCF -

CPL

NCF(<NC-funkce>)

Predava syntaxi aktivni NC-funkce uvnitf
modalni NC-skupiny <NC-funkce>.

5-30

NCF

Nibble NIB

Dérovani

NIB( NUM...): Zapnuti obrabéni dérovanim
NIB( ): Vypnuti obrabéni dérovanim

4-74

(G662/G660

NJUST -

CPL

PredCasné prepnuti datového vystupu zarov-
naného doleva na formatovany vystup.

5-117

NJUST

NOT -

CPL

NOT <vyraz>

Negace vyrazu BOOL, resp. bitova negace
vyrazu INTEGER.

2-62

NOT

NUL -

CPL

<proménna> = NUL
Vymazani proménné.

2-59

NUL

NUM -

NUM=<hodnota>

Rozdéluje pojezdovou vétu na definovany
pocet stejné dlouhych dil€ich drah.

4-76

O(...) Orienta¢ni pohyb pro nastroj

4-77

o(...)




A-18 Bosch Rexroth AG | Electric Drives
and Controls

Priloha

Nazev NC-funkce
UpIné oznaéeni
Zkracené oznaceni

Skupina
(”_” zna_
mena:
ucinné po
vétach)

Popis / vysvétleni

Stran

IndraMotion MTX | R911305815 / 01

Funkce v

PNC

MTC

OFFSTOPA

Pfikaz synchronizace kanalu: Maze naprogra-
mované "podminky zastaveni A” v Fidicim
kanalu (ASTOPA, BSTOPA, WSTOPA).

2-83

OFFSTOPO

Pfikaz synchronizace kanalu: Maze naprogra-
mované "podminky zastaveni NEBO” v fidicim
kanalu (ASTOPO, BSTOPO, WSTOPO).

2-83

Omega

Adresa Omega

3-97

OPENR

CPL

OPENR(<n>,<nazev prog.>[,<délka
zaznamu>])

Otevira soubor pro nasledny &teci pFistup.

5-111

OPENR

OPENW

CPL

OPENW(<n>,<nazev
prog.>[.<délka>][,<komentar k prog.>][,<délka
zaznamu>])

Otevira soubor pro nasledny zapisovaci
pristup.

5-111

OPENW

OR

CPL

<vyraz> OR <vyraz>

Binarni operace se dvéma vyrazy typu BOOL,
resp. INTEGER s funkci NEBO.

2-62

OR

OvrDis

ovD

Posuv 100%

Vypnuti potenciometru posuvu

4-87

G63

OvrEna

OVE

Posuv 100%

Zapnuti potenciometru posuvu

4-87

G66

P

Vyvolani podprogramu
(mozné také pfimo bez P)

2-26

PathAcc

PAC

Zrychl. drahy

PAC(ACC... | UP..., DOWN ...) : Zapnout
PAC( ): Vypnout

Programovani zrychleni drahy, volitelné odd-

élené pro zrychleni a brzdéni nebo presahujici.

4-88

G106/G107

ACC

PCS

CPL

PCS(<soufadnice>[,<typ vybéru>])

Pfedava posledni naprogramovanou absolutni
polohu soufadnice.

5-6

CPOS

PDIM

CPL

PDIM <nazev parametru>(<velikost pole>)
Musi se pouzivat, kdyz podprogram:

® ma byt vyvolan s konstantou String jako
prfedavacim parametrem a

® volajici program je zvolen bez spojeni.

2-31

PDIM

PMT

CPL

PMT(<vybér soufadnice>,<koéd PI>[,[<fada
PI>][,[<tabulka>][,<jednotka>]]])

Cteci a zapisovy pfistup do tabulky umist&ni
XML.

5-26

PmTSel

PMS

PMS(<nazev tabulky umisténi>)
Volba tabulky umisténi

4-91

G22 1D

PMV

CPL

PMV(<vybér soufadnice>[,<fada PI>])

Udava uc¢inné hodnoty umisténi pro soufadnici.

5-25
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Electric Drives | Bosch Rexroth AG  A-19
and Controls

Ptiloha
Nazev NC-funkce Skupina | Popis / vysvétleni Stran Funkce v
UpIné oznaéeni (’-” zna- a PNC MTC
Zkracené oznaceni mena:
ucinné po
vétach)
PolarPol POP | PolarPol POP(X...,Y...,Z...): Nastaveni polu 4-92 |-
POP( ): Pl v pocatku
Pdl pro programovani polarnich soufadnic.
PoleSet PLS | Nastaveni PLS(X..., Y..., Z...): Nastaveni p6lu 4-97 | G37/G39
polu PLS( ): P4l v pocatku
Pdl pro pomucky zadavani zrcadlového
prevraceni, otoceni.
PosDepHSOut | PHS |- PHS(<rezim>{,{<vzdalenost>}{,<trvani>}}) 4-89 PDHSO -
Programovatelny rychlobézny vystup zavisly
na poloze
PosMode PMD | Typ polo- PMD(A..., B...) : Pfepnuti typu polohovani 4-98 | G151/G150 | G36ff.
hovani PMD( ): Typ polohovani podle parametrl stroje
Typ polohovani pro nekone¢né osy
PPOS - CPL PPOS(<vybér osy>[,<typ osy>]) 5-14 PPOS -
Dotaz na skute¢nou polohu osy v okamziku
sepnuti méficiho dotyku.
PrecProg PRP | Pfesné pro- PRP(DIST... | EPS...) : Pfesné programovani |4-100 | G328/G329 | -
gramovani zapnout
PRP( ): Pfesné programovani vypnout
PRN# - CPL PRN#(<n>,[<vyraz>][,<vyraz][,<vyraz>][,...][;]) | 5-117 | PRN# -
Zapisovy pfistup do souboru.
PROBE - CPL PROBE(<vybér osy>[,<typ osy>]) 5-13 | PROBE -
Dotaz na polohu osy v okamziku sepnuti
méficiho dotyku, vzhledem k soufadnicim nulo-
vého bodu osy v MCS.
PtBIKEnd PTE | Zdvih dérovani | PTE(X..., Y...,, Z..., ...) 4-102 | G612 -
Spusténi zdvihu na konci véty
PtDefault PTD | Zdvih dérovani | Spusténi zdvihu podle parametrizace 4-104 | G610 -
Ptinpos PTI Zdvih dérovani | PTI(X..., Y..., Z..., ...) 4-105 | G611 -
Spusténi zdvihu pfi Inpos (Pt = punch time)
Punch PUN | Dérovani PUN( NUM...): Zapnuti obrabéni dérovanim 4-106 | G661/G660 | -
PUN( ): Vypnuti obrabéni dérovanim
RadProg RAD | Pramér/ Programovani poloméru 4-35 | RAD G15
polomér
RedTorque RDT |- RDT(<osa1>{,<osa2>{, ...}}) 4-108 | G177 -
Stanoveni momentu pro redukci momentu
REM - CPL REM <text komentare> 2-22 |REM -
Komentovani programu.
RemAxis RAX |- RAX(...) 4-109 | G512 FAX
Odstranit osu z kanalu
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Priloha

Nazev NC-funkce Skupina | Popis / vysvétleni Stran Funkce v
UpIné oznaéeni (’-” zna- a PNC MTC
Zkracené oznaceni mena:
ucinné po

vétach)

RemLogName |RLN |- RLN(...) 4-110 | G516 -
Odstranit logicky nazev osy

REPEAT - CPL REPEAT <procedura> UNTIL <podminka> 2-43 | REPEAT -

Smyc¢kova konstrukce s dotazem na podminku
ukonc&eni po prvnim zpracovani procedury.

REPOSTP - - REPOSTP(<bod>) 4-111
Asynchronni podprogramy:

Definovat bod opé&tovného najeti v asynch-
ronnim UP

REWRITE - CPL REWRITE(<n>) 5-120 | REWRITE |-
Prepsani existujiciho souboru.

Rotate ROT | Otaceni ROT(<uhel>): Zapnuti otaceni soufadnic 4-112 | G38/G39
ROT( ): Vypnuti ota€eni soufadnic

ROTAX - - Definovani osy otaceni pro vektorovou orien- | 4-77 | ROTAX -
taci

ROUND - CPL <Cislo Integer> = ROUND(<vyraz Real>) 2-61 Round -

Konverze vyrazu REAL zaokrouhlenim nahoru,
resp. dolli na Cislo INTEGER.

RoundEps RNE | Fasety/zao- RNE(<hodnota>): Zapnuti zaobleni 4-114 | G34/G35 -
bleni RNE( ): Vypnuti zaobleni

Zaobleni s definovanou odchylkou kontur.

Rounding RND | Fasety/zao- RND(<hodnota>): Zapnuti zaobleni 4-115 | G134/G35 | -
bleni RND( ): Vypnuti zaobleni

Zaobleni s definovanym polomérem zaobleni

S S - S<gislo>=<hodnota> 398 |S
S<hodnota>
Programovani poctu otacek vietena

Scale SCL | Méritko SCL(X...,Y...,, Z..., ...): nastaveni méfitka 4-116 | G38/G39 G78/G79
soufadnic

zapnout
SCL( ): Vypnuti nastaveni méfitka soufadnic

scL - CPL SCL(<SCL-vyb&r>[,<vyb&r>[,<typ vybéru>]]) |5-29 |SCL -

Dava pro aktualni kanal posledni naprogramo-
vané parametry funkci PLS a ROT (soufadnice
polu, faktory méfitka a uhly otoceni).

SCS - CPL SCS(<index osy>,<typ |D>,<ID-¢.>[,<vysledna | 5-31 SCS -
proménna>])

Cteci pfistup k parametrim pohonu SERCOS
z aktivni sady parametrq.

SCSL - CPL SCSL(<index osy>,<typ ID>,<ID-¢.>,<nazev 5-32 SCSL -
souboru>[,<vysledna proménna>])

Vytvoreni souboru pro seznamy parametr(i
SERCOS.
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Electric Drives | Bosch Rexroth AG ~ A-21

and Controls

Pfiloha
Nazev NC-funkce Skupina | Popis / vysvétleni Stran Funkce v
UpIné oznaéeni (’-” zna- a PNC MTC
Zkracené oznaceni mena:
ucinné po
vétach)
SD - CPL SD(<skupina>[,<index1>[,<index2>[,<in- 5-34 SD -
dex3>]]])
Cteni aktivnich systémovych dat NC-fizeni.
SDR - CPL SDR(<skupina>[,<index1>[,<index2>]]) 5-40 |SDR -
Cteni aktivnich systémovych dat NC-fizeni ve
formatu REAL.
SEEK - CPL SEEK(<n>,<k>[,<0>]) 5-126 | SEEK -
Umisuje ukazatel souboru na <k>-ty zaznam
souboru Random nebo na <k>-ty bajt sek-
vencniho souboru.
SelCrdCouple |SCC |- SCC(SC<kanal>, CL(Q1>,<Z1>{...})): 4-118 | - -
Zapnuti selektivniho aditivniho spojeni
souradnic
SCC( ): Vypnuti vSech spojeni soufadnic
SETERR - CPL Po vyhodnoceni ERRNO generovat béhovou |2-57 | - -
chybu.
SetPos SPS |- Nastavit pozici programu 4-119 | G92 G52
SETWARN - CPL Po vyhodnoceni ERRNO generovat vystrazné | 2-58 - -
hlaseni.
Shift SHT |- SHT(X..., Y ..., Z ..., ...) : Posunuti kontur 4-120 | G60/G67 -
zapnout
SHT( ): Vypnout posunuti kontur
SIN - CPL <Funkéni hodnota> = SIN(<vstupni hodnota>) | 2-61 SIN -
Pouziti funkce sinus na vstupni hodnotu.
Sin2DownFeed | S2D | V-Profil Brzdéni tvaru Sin2 4-67 | G316 -
Sin2UpFeed S2U | V-Profil Zrychleni tvaru Sin2 4-66 | G315 -
SinDownFeed | SND | V-Profil Brzdéni sinusového tvaru 4-67 | G314 -
SinUpFeed SNU | V-Profil Zrychleni sinusového tvaru 4-66 | G313 -
Smax SMX | - SMX(<hodnota>) 4-121 | G192 G92
Maximalni pocet ota€ek pro vieteno.
Smin SMN | - SMN(<hodnota>) 4-121 | G292 -
Minimalni pocet otacek pro vieteno.
SpAdmin SPA |- SPA(Si=0]1) 4-122 | - -
Podminéné uvolnit rezervované vieteno nebo
ho prevzit jinym kanalem.
SpCouple SPC_ |- SPC_WAIT(CP=1..4) 4-129 | - -
_Wait WAIT Cekani na synchronni provoz uvedeného
svazku spojek.
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Pfiloha
Nazev NC-funkce Skupina | Popis / vysvétleni Stran Funkce v
UpIné oznaéeni (’-” zna- a PNC MTC
Zkracené oznaceni mena:
ucinné po
vétach)
SpCouple SPCC| - SPCC(CP=1..4, MA=<Master>, Si=1, Sj=1, ...) | 4-123 | - -
Config Definovat svazek spojek,
vymazat nebo pfidat nasledna vietena,
zrusit svazek spojek.
SpCouple SPCP | - SPCP(S1=<posunuti>, S2=<posunuti>, ... 4-126 | - -
PosOffs {POSVEL<pocet otacek>)
Definovat uhlové posunuti pro aktivni svazek
spojek vietena.
SpCouple SPCP |- SPCP_WAIT(CP=1..4) 4-127 | - -
PosOffs_Wait | WAIT Cekani na thlové posunuti pro naprogramo-
vany svazek spojek.
SpCoupleDist | SPCD | - SPCD(S1=<vzdalenost>, S2=<vzdalenost>, 4-124 | - -
)
Definovat vzdalenost spojek pro spojky
vretena.
SpCoupleErr | SPCE | - SPCE(S1=<o0kno>, S2=<okno>, ...) 4-125 | - -
Win Definovat chybové okno synchronniho chodu
pro spojky vretena.
SpCouple- SPCS | - SPCS(S1=<0kno>, S2=<okno>, ...) 4-128 | - -
SyncWin Definovat okno synchronniho chodu pro spojky
vretena.
SPG - - SPG<skupina>(<cisla>) 4-130
SPGALL(0)
Definovat/rozdélit skupiny vieten
SpindleToA- STA |- STA(...) 4-131
xis Pfepnout vieteno do osového provozu.
SplineDef SDF |- Stanoveni spline varianty. 4-132
Split SPT |- Split({<rezim>}{,<dil¢i délka>}) 4-134
Rozdéluje pojezdové véty na nékolik dil¢ich
drah, pokud pfekrogi urcitou délku.
SpMode SPM |- SPM(S1=0]1, S2=0]1, ...) 4-135
Ruc¢né pfepnout rozhrani pohonu vietena mezi
otackovym a polohovym provozem
SPOS - CPL SPOS(<vybér osy>) 5-10 |SPOS -
Predava aktualni pozadovanou hodnotu fy-
zické osy.
SPV - - SPV [ <perm. prom. CPL> = <jednoduchy 2-77
vyraz CPL> ]
Ptikaz synchronizace kanalu: V prabéhu pro-
gramu je zapsana permanentni proménna
CPL.
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Pfiloha

Nazev NC-funkce
UpIné oznaéeni
Zkracené oznaceni

Skupina
(”_” zna_
mena:
ucinné po
vétach)

Electric Drives | Bosch Rexroth AG ~ A-23
and Controls

Popis / vysvétleni

Stran

Funkce v

PNC

MTC

SPVE

SPV E[ <perm. prom. CPL> = <vyraz CPL> ]

PFikaz synchronizace kanalu: V prabéhu pro-
gramu je zapsana permanentni proménna
CPL. Vyraz CPL mUze obsahovat pfikazy
CPL, ale spousti se jiz v okamziku pfipravy
vety.

2-77

SQRT

CPL

<Funkéni hodnota> = SQRT(<vstupni hod-
nota>)

Pouziti funkce druhé odmocniny na <vstupni
hodnotu>.

2-61

SQRT

SSPG

SSPG<skupina>=<hodnota>
Zadani poctu otacek pro skupinu vieten, viz

téz "S<hodnota>"

3-98

SSPG

StatToolOri

STO

STO(PHI ..., THETA ..., PSI ...)
Staticka orientace nastroje

4-136

STR$

CPL

STR$([<formatovy fetézec>,]<hodnota>)

Konvertuje Ciselny vyraz <hodnota> na zna-
kovy Fetézec, ktery mize byt pfifazen
vyhradné znakovému poli.

S <formatovym Fetézcem> muize byt znakovy
fetézec vydan zformatovany.

5-97

STR$

TAN

CPL

<Funkéni hodnota> = TAN(<vstupni hodnota>)
Pouziti funkce tangens na <vstupni hodnotu>.

2-61

TAN

TangTool

TTL

Orient. WZ

TTL(TAX..., SYM...,, ANG..., IA..., PLC...):
Zapnuti tangencialniho vedeni
nastroje
TTL():
nastroje

Vypnuti tangencialniho vedeni

4-137

G131/G130

TangToolOri

TTO

Tangencialni
orient. WZ

TTO(SYM..., ANG...): Zapnuti tangencialni
orientace nastroje
TTO( ): Vypnuti tangencialni orientace nastroje

4-140

G630/G631

TappSp

TSP

TSP(CAXi, ..., GRPj, ...)
Vybér vietena pro Fezani vnitfnich zavitl bez
vyrovnavaciho sklicidla.

4-142

G532

SPF

TcsDef

TCS

Explicitné stanovit polohu soustavy soufadnic
nastroje (implicitni oprava délky nastroje ve
spojeni s odpovidajici transformaci os).

4-143

TesDef

TCV

CPL

TCV(<vybér hodnot>[,<vybér opravy>])
Dava posledni naprogramované hodnoty op-
ravy nastroje.

5-20

TC

ThreadSet

TST

Zavit

Rezani zavit(, ptidavné funkce

4-146

TIME

CPL

<Proménna String> = TIME

Pfifazuje proménné STRING ¢as ve formé
HH.MM.SS.

5-46

TIME
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Priloha

Nazev NC-funkce Skupina | Popis / vysvétleni Stran Funkce v

UpIné oznaéeni (’-” zna- a PNC MTC

Zkracené oznaceni mena:

ucinné po
vétach)

Trans TRS | Posunutipro- |TRS(X..,Y .., Z ..., ...): Zapnuti posunuti 4-148 | G60/G67
gramovych programovych souradnic

soufadnic TRS( ): Vypnuti posunuti programovych
soufadnic

TRIM$ - CPL TRIM$(<fetézec znakl>) 5-100 | TRIM$ -
TRIMS$(<fetézec znakt>,"L")
TRIM$(<tetézec znaki>,"R”")

Dava pii pfifazeni oblasti znakového pole k
proménné STRING nebo ke znakovému poli
znakovy fetézec bez mezer vepredu (index
L"), resp. vzadu (index "R”). Bez indexu se
vynechavaji mezery vepfedu i vzadu.

TRUE - CPL <Proménna Boolean> = TRUE 2-52 | TRUE -
Pravdivostni hodnota proménné BOOL

VAL - CPL VAL(<vyraz String>) 5-99 | VAL -
Vraci ¢iselnou hodnotu vyrazu STRING.

VERSINF$ - CPL VERSINF$(<index1>[,<index2>]) 5-114
Vyvolava administrativni data, napf. SW verzi.

VirtAxisPos VAP |- Nastavuje polohu virtualnich synchronnich os v| 4-150 |- -
aktualnim kanalu.

WAIT - - WAIT v NC-vété (jako CPL WAIT) 2-68

WAIT - CPL WAIT(bez parametru) 2-68 | WAIT -
Zastavuje zpracovani vét, dokud nejsou zpra-
covany vSechny véty naprogramované pfed
pfikazem WAIT.

WAIT(,<&ekaci doba>)
Zastavuje zpracovani vét, dokud neuplyne sta-
noveny ¢asovy interval.

WAIT(BITIF(...))
Zastavuje zpracovani vét, dokud na bitovém
rozhrani SPS-NC nenastane urgity stav.

WAITA - - WAITA[BITIF(<parametr>){=<stav>} 2-73 | WAITA
{,---X,<timeout>}]

P¥ikaz synchronizace kanalu: Ceka se, aZ bu-
dou vydany vSechny dotazované signaly roz-
hrani nebo uplyne timeout.

WaitAxis WAX | - WAX(...) 4-151 | G511 GAX ?

Cekani, aZ bude osa uvolnéna a nasledné
pfevzata do kanalu.

WAITO - - WAITO[BITIF(<parametr>){=<stav>} 2-73 | WAITO
{,---X,<timeout>}]

PFikaz synchronizace kanalu: Ceka se, az
bude vydan jeden z dotazovanych signall roz-
hrani nebo uplyne timeout.
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Pfiloha

Nazev NC-funkce
UpIné oznaéeni
Zkracené oznaceni

Skupina
(”_” zna_
mena:
ucinné po
vétach)

Electric Drives | Bosch Rexroth AG ~ A-25
and Controls

Popis / vysvétleni

Stran

Funkce v
PNC MTC

WHILE

CPL

WHILE <podminka> DO <procedura> END

Smyckova konstrukce s dotazem na podminku
ukonéeni pfed prvnim probéhnutim smycky.

2-44

WHILE -

WPOS

CPL

WPOS(<vybér osy>[,<typ vybéru>[,<kanal>]])
Pfedava interpolovanou pozadovanou polohu,

vzhledem k nulovému bodu obrobku v aktualni
WCS.

5-8

WPOS -

WPV

WPV[<perm. prom. CPL><rela¢ni op-
erator><jednoduchy vyraz CPL>{,<timeout>]

Ptikaz synchronizace kanalu: Ceka se, az
bude splnén vyraz nebo uplyne timeout.

2-75

WPVE

WPVE[<perm. prom. CPL><rela¢ni op-
erator><vyraz CPL>{,<timeout>}]

P¥ikaz synchronizace kanalu: Ceka se, az
bude splnén vyraz nebo uplyne timeout.
Vyraz CPL muze obsahovat pfikazy CPL, ale
spousti se jiz v okamziku pFipravy véty.

2-75

Writeld

WID

WID(S-0-0104, X..., Y..., Z..., ...)
Zapis parametrd SERCOS

4-152

G900 AXD

WSTOPA

WSTOPA[<C.
kanalu>,<podminka1>{,<podminka2>}
{...{,<podminka8>}...}]

PFikaz synchronizace kanalu: Zastaveni
fidiciho kanalu, dokud nejsou spinény
vS§echny podminky. Podminky se vztahuji k
poloham obrobku, napf. ”Z” > 20.

2-81

WSTOPO

WSTOPO[<CE.
kanalu>,<podminka1>{,<podminka2>}
{...{,<podminka8>}...}]

Pikaz synchronizace kanalu: Ridici kanal je
zastaven, dokud neni spinéna jedna z
podminek. Podminky se vztahuji k poloham
obrobku, napf. ”Z” > 20.

2-81

XOR

CPL

<vyraz> XOR <vyraz>

Binarni operace se dvéma vyrazy typu BOOL,
resp. INTEGER s funkci EXKLUZIVNI NEBO.

2-62

XOR -

XTAB

CPL

XTAB(<tabulka>,<dil&i struktura>)

Cteci a zapisovy pfistup do libovolné tabulky
XML, ktera muze byt definovana také
uzivatelem.

5-28

TDA -

Z0T

CPL

ZOT(<vybér sloupce>,<kdéd NPV>[,[<fada
NPV>][,[<tabulka>][,<jednotka>]]])

Cteci a zapisovy pfistup do libovoIné tabulky
posunuti nulovych bod XML.

5-18

FXC -
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Pfiloha
Nazev NC-funkce Skupina | Popis / vysvétleni Stran Funkce v
UpIné oznaéeni (’-” zna- a PNC MTC
Zkracené oznaceni mena:
ucinné po
vétach)
ZoTSel Z0S |- Z0S(<nazev NPV>) 4-155 | G22V (0]
Volba tabulky posunuti nulovych bod
ZOoV - CPL ZOV(<vybér osy>[.<tada NPV>]) 5-18 |FXC -
Udava uc€inné hodnoty posunuti nulového bodu
pro osu / soufadnici stroje.
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Pfiloha

Electric Drives | Bosch Rexroth AG ~ A-27

and Controls

Alfanumericky sefazené podle skupin:

Nazev NC-funkce
UpIné oznaéeni
Zkracené oznaceni

Skupina
(”_” zna_
mena:
ucéinné po
vétach)

Popis / vysvétleni

Stran

Funkce v
PNC MTC

Komentaf: vynechat zbytek fadku

2-21

()

Komentar: vynechat obsah zavorky

2-21

(MSG

vydat text hlaseni

2-23

Vynechat vétu

2-38

1

Komentar

2-21

AC(...)

Lokalni programovani absolutniho rozméru,
napr.

X=AC(10)

3-69

AC(...) -

Area

ARA

Area(<BNr>,<Sta>{,<Mod>,{<P1>},{<P2>},{<D
1>},{<D2>}})

Definuje, aktivuje nebo deaktivuje az 10 ob-
délnikovych dvojrozmérnych mrtvych nebo

pracovnich oblasti s osové paralelnimi me-

zemi.

42 |-

ASPCLR

ASPCLR(<Up-¢.>)
Asynchronni podprogramy: odhlasit

4-5 -

ASPDIS

ASPDIS(<Up-¢.>)
Asynchronni podprogramy: vypnout

ASPENA

ASPENA(<Up-¢.>)
Asynchronni podprogramy: zapnout

46 |-

ASPRTP

ASPRTP(<Up-¢.>,<bod>)
Asynchronni podprogramy: definovat bod op-
étovného najeti

47 |-

ASPSET

ASPSET(<Up-¢.>,<Up-nazev>{,<pfiznaky>})
Asynchronni podprogramy: pfihlasit

48 |-

ASPSTA

ASPSTA(<Up-¢.>{,<kanal-¢.>})
Asynchronni podprogramy: spustit

AssLogName

ALN

ALN(...)
Prifadit logicky nazev osy

4-10

G515 -

ASTOPA

ASTOPA[<E. kanalu>, <podminka1>
{,<podminka2>}...{,<podminka8>}...}]

PFikaz synchronizace kanalu: Jakmile jsou
splnény vSechny podminky, zastavi se Fidici
kanal. Podminky se vztahuji k poloham os,
napf. ”Z” > 20

2-718 |-

ASTOPO

ASTOPOI<E. kanalu>, <podminka1>
{,<podminka2>}...{,<podminka8>}...}]

Pfikaz synchronizace kanalu: Jakmile je
splnéna jedna podminka, zastavi se Fidici
kanal. Podminky se vztahuji k polohdm os,
napfr. 2" > 20

2-78 -
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and Controls

Pfiloha
Nazev NC-funkce Skupina | Popis / vysvétleni Stran Funkce v
UpIné oznaéeni (’-” zna- a PNC MTC
Zkracené oznaceni mena:
ucinné po
vétach)
ATCAL - - ATCAL(<soubor>,<OptData>,<maska> 4-11
{,<Info>K,<Anzlt>})
Kalibrovat kinematiky os: Optimalizovat para-
metry:
ATFWD - - ATFWD(<Koord>,<AxKoord>{,<ParData>}) 4-13
Kalibrovat kinematiky os: Pfepocitat parametry
ATGET - - ATGET(<ParData>{,<ATrafNr>}) 4-14
Kalibrovat kinematiky os: Nacist parametry z
NC
ATPUT - - ATPUT(<ParData>{,<ATrafNr>}) 4-15
Kalibrovat kinematiky os: Zapsat parametry do
NC
AUXFUNC - - Provést aktivni pomocné funkce v§ech skupin | 4-16
AxAccSave AAS |- Ulozit aktualni zrychleni os. 4-17 |- -
AxisToS- ATS |- ATS(<nazev osy>) 4-22
pindle Pfepnout osu na provoz vietena.
BlkNmb BNB | - BIkNmb(<Anz>) 2-71 PREPNUM | -
Omezuje pocet programovych vét, které mo-
hou byt nacteny a brany v Uvahu pfipravou vét.
BSTOPA - - BSTOPA[<¢€. kanalu>, <podminka1> 2-80 |- -
{,<podminka2>}...{,<podminka8>}...}]
Pfikaz synchronizace kanalu: Jakmile jsou
splnény vSechny podminky, zastavi se fidici
kanal. Podminky se vztahuji k zakladnim po-
loham obrobku, napf. ”Z” > 20
BSTOPO - - BSTOPOQI[<¢. kanalu>, <podminka1> 2-80 - -
{,.<podminka2>}{...{,<podminka8>}...}]
PFikaz synchronizace kanalu: Jakmile je
splnéna jedna podminka, zastavi se Fidici
kanal. Podminky se vztahuji k zakladnim po-
loham obrobku, napf. ”Z” > 20
COFFS - - Offset kontury pro opravu 3D poloméru 3-79 - -
DcTSel DCS |- DCS({<cesta>}<nazev souboru>) 4-33 | G22K -
Volba tabulky D-korektur.
DefAxis DAX |- Vytvofit standardni konfiguraci os 4-34 G513 -
DistCtrl DCR |- DCR(1) Regulace vysky pro digitalizaci, |4-37 DistCtrl -
zapnuti podle parametr( stroje
DCR(<funkce>) zapnuti s vlastnimi konfigu-
racnimi daty
DCR() vypnuti regulace vySky
EndPosCouple | EPC | - EPC(<M-koord>,<S-koord>,<faktor>): 4-39 - -
Zapnuti spojeni koncové polohy
EPC(): Vypnuti spojeni koncové polohy
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Electric Drives | Bosch Rexroth AG  A-29

and Controls

Pfiloha
Nazev NC-funkce Skupina | Popis / vysvétleni Stran Funkce v
UpIné oznaéeni (’-” zna- a PNC MTC
Zkracené oznaceni mena:
ucinné po
vétach)
F F F-adresa pro G93, G94, G95 3-96 F
FA FA Rychlost pro asychronni osy. 3-97 |FA
FsMove FSM Pojezd do pevného dorazu 4-48 G475 G75
(Fs = fixed stop)
FsProbe FSP Mé&reni na pevném dorazu 4-46 G475 G75
FsReset FSR Odstranéni pevného dorazu 4-48 G477 G76
FsTorque FST Moment pro pevny doraz 4-48 G476 AXD
G - Uzivatelsky definované lokalni podprogramy
G04 G4 G4(F..) Doba prodlevy v sekundéch 3-12 | G04/G104 | Go4
G4(S...) Doba prodlevy v otackach vietena,
vztaznym vietenem je hlavni vieteno (MainSp)
G74 - G74 X1Y121 ... 3-55 | G74/G374 | G74
Najeti na soufadnice referenéniho bodu
G74(Home) - G74(HOME) X1 Y1 Z1 3-55 | G74/G374 |G74
Najeti do referenéniho bodu (skuteéné referen-
covani, také pro asynchronni osy)
G76 - Najeti do pevné polohy stroje (soufadnice 3-58 | G76 -
stroje)
G77 - G77 <souradnice 1><rezim> <souradnice 3-59 |- G77
n><rezim>
... F<hodnota>
Alternativni syntaxe: REPOS
Asynchronni podprogramy:
Zména polohy jednotlivych soufadnic
GetAxis GAX GAX(...) 4-51 G510
Pfevzit volnou osu do kanalu
GMSG - GMSG(<text pokynu>) 2-23 | (GMSG
Programovani pokyn( na uzivatelském roz-
hrani.
GoAhead GOA Skok dopiedu 2-33
GoBack GOB Skok dozadu 2-34
GoCond GOC Podminény skok 2-35
GoTo - Nepodminény skok 2-36
HsBIkSwitch HSB HSB(HS<X>=<Y>) 4-52 | G575 -
Prabézna zména vét pomoci signalu High-
Speed
HsBIkSwitch(. | HSB HSB(...,HSSTOP=..) 4-55 | G575 -
-HSSTOP=..) Zmeéna vét s pferuSenim pomoci signalu High-
Speed
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Pfiloha
Nazev NC-funkce Skupina | Popis / vysvétleni Stran Funkce v
UpIné oznaéeni (’-” zna- a PNC MTC
Zkracené oznaceni mena:
ucinné po
vétach)
HWOC - - HWOC({CHAN<E. kanalu>},CRDNO 4-57 | HWO- -
<¢&. soufadnice>,{ STEP<Inkr>}) CON,
Zapnuti online opravy v soufadnicich obrobku HWO-
HWOCDIS{(CHAN<C. kanalu>)} COFF
Vypnuti online opravy, ulozit hodnoty
HWO()
Vypnuti online opravy, vymazat hodnoty
IC(...) - - Lokalni programovani relativnich rozmérd, 3-69 |IC(...) -
napr.
X=I1C(5)
InitMeas IME | - IME(MpiAxis i) 4-44 | G175 -
Inicializovat priibézné méreni.
INSDEP - - Hloubka ponoru, oprava 3D poloméru. 3-79 - -
JogWCSSelect | - - Vybira soufadnice pro krokovani v 4-59 |JogWCS- |-
souradnicich obrobku (sefizovaci provoz). Select
LEN - - LEN=<hodnota> 4-62 |- -

Rozdéluje pojezdovou vétu na nékolik stejné
dlouhych dil¢ich drah.

LFConf LFC |- LFC({LL(...)}) 4-64 |LFPON -
Parametrizovat fizeni laserového vykonu

LFP LFP |- LFP, LFP(1), LFP({LL(...)}) 4-64 | LFPON, -
Zapnout Fizeni laserového vykonu LFPOFF
LFP(0)  Vypnout fizeni laserového vykonu

LinModZp LMZ | - LMZ{(LinModAxis i)} 469 | G105 -

Vynulovani linearni modulo osy
(Zp = zero point)

m m - Uzivatelsky definované lokalni podprogramy

MO MO - Zastaveni programu 3-86 MO

M1 M1 - Podminéné zastaveni programu 3-86 | M1

M19, M119, - - Sefizeni vietena. 3-91 M19-M219
M219

M2 M2 - Konec hlavniho programu 3-87 M2

M3, M103, - - Pravotocivy chod vietena, 3-88 M3 -

M203, Pravotocivy chod vietena se zapnutou chladici M203,
M13, M113, kapalinou M13-M213
M213

M30 M30 |- Konec hlavniho programu 3-87 | M30

M4, M104, - - LevotocCivy chod vietena, 3-89 M4 -

M204, Levotoc€ivy chod vietena se zapnutou chladici M204,
M14, M114, kapalinou M14-M214

M214
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and Controls

Pfiloha
Nazev NC-funkce Skupina | Popis / vysvétleni Stran Funkce v
UpIné oznaéeni (’-” zna- a PNC MTC
Zkracené oznaceni mena:
ucinné po
vétach)
M40, M140, - automaticka volba pfevodovych stupnil 3-93 M40-M240
M240
M41 ... M44, - Ruéni volba prevodovych stuprili 3-94 | M41 -
M141 ... M144, M44,
M241 ... M244 M141-M14
4
M241-M24
4
M48, M148, - Vyiadit pfevodovy stupen. 3-95 | M48-M248
M248
M5, M105, - Zastaveni vietena 3-90 M5 - M205
M205
MainSp MSP Vybér hlavniho vietena napf. pro G33a G95 | 4-70 MAINSP SPF
MSG - MSG(<text pokynu>) 2-23 | (MSG
Programovani pokynua na uzivatelském roz-
hrani.
NUM - NUM=<hodnota> 4-76 |- -
Rozdéluje pojezdovou vétu na definovany
pocet stejné dlouhych dil€ich drah.
0] (0] O(...) Orientaéni pohyb pro nastroj 4-77 of(...) -
OFFSTOPA - Pfikaz synchronizace kanalu: Maze naprogra- | 2-83
mované "podminky zastaveni A” v Fidicim
kanalu (ASTOPA, BSTOPA, WSTOPA).
OFFSTOPO - PFikaz synchronizace kanalu: Maze naprogra- | 2-83
mované "podminky zastaveni NEBO” v fidicim
kanalu (ASTOPO, BSTOPO, WSTOPO).
Omega - Adresa Omega 3-97
P P Vyvolani podprogramu 2-26
(mozné také pfimo bez P)
PmTSel PMS PMS(<nazev tabulky umisténi>) 4-91 G22 ID -
Volba tabulky umisténi
PosDepHSOut | PHS PHS(<rezim>{,{<vzdalenost>}{,<trvani>}}) 4-89 PDHSO -
Programovatelny rychlobézny vystup zavisly
na poloze
RedTorque RDT RDT(<osa1>{,<0sa2>{, ...}}) 4-108 | G177 -
Stanoveni momentu pro redukci momentu
RemAxis RAX RAX(...) 4-109 | G512 FAX
Odstranit osu z kanalu
RemLogName | RLN RLN(...) 4-110 | G516 -
Odstranit logicky nazev osy
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and Controls

Pfiloha
Nazev NC-funkce Skupina | Popis / vysvétleni Stran Funkce v
UpIné oznaéeni (’-” zna- a PNC MTC
Zkracené oznaceni mena:
ucinné po
vétach)
REPOSTP - - REPOSTP(<bod>) 4-111
Asynchronni podprogramy:
Definovat bod opétovného najeti v asynch-
ronnim UP
ROTAX - - Definovani osy otaceni pro vektorovou orien- | 4-77 | ROTAX -
taci
S S - S<gislo>=<hodnota> 398 |S
S<hodnota>
Programovani poctu otacek vietena
SelCrdCouple |SCC |- SCC(SC<kanal>, CL(Q1>,<Z1>,{...})): 4-118 | - -
Zapnuti selektivniho aditivniho spojeni
soufadnic
SCC( ): Vypnuti vSech spojeni soufadnic
SetPos SPS |- Nastavit pozici programu 4-119 | G92 G52
Shift SHT |- SHT(X..., Y ..., Z ..., ...) : Posunuti kontur 4-120 | G60/G67 -
zapnout
SHT( ): Vypnout posunuti kontur
Smax SMX | - SMX(<hodnota>) 4-121 | G192 G92
Maximalni pocet otaCek pro vieteno.
Smin SMN | - SMN(<hodnota>) 4-121 | G292 -
Minimalni pocet otacek pro vieteno.
SpAdmin SPA |- SPA(Si=0|1) 4-122 | - -
Podminéné uvolnit rezervované vieteno nebo
ho prevzit jinym kanalem.
SpCouple SPC_ |- SPC_WAIT(CP=1..4) 4-129 |- -
_Wait WAIT Cekani na synchronni provoz uvedeného
svazku spojek.
SpCouple SPCC | - SPCC(CP=1..4, MA=<Master>, Si=1, Sj=1, ...) | 4-123 | - -
Config Definovat svazek spojek,
vymazat nebo pfidat nasledna vietena,
zrusit svazek spojek.
SpCouple SPCP | - SPCP(S1=<posunuti>, S2=<posunuti>, ... 4-126 | - -
PosOffs {POSVEL<pocet otacek>)
Definovat uhlové posunuti pro aktivni svazek
spojek vietena.
SpCouple SPCP |- SPCP_WAIT(CP=1..4) 4-127 | - -
PosOffs_Wait | WAIT Cekani na Ghlové posunuti pro naprogramo-
vany svazek spojek.
SpCoupleDist | SPCD | - SPCD(S1=<vzdalenost>, S2=<vzdalenost>, 4-124 | - -
)
Definovat vzdalenost spojek pro spojky
vietena.
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and Controls

Pfiloha
Nazev NC-funkce Skupina | Popis / vysvétleni Stran Funkce v
UpIné oznaéeni (’-” zna- a PNC MTC
Zkracené oznaceni mena:
ucinné po
vétach)
SpCoupleErr SPCE | - SPCE(S1=<okno>, S2=<okno>, ...) 4-125 | - -
Win Definovat chybové okno synchronniho chodu
pro spojky vietena.
SpCouple- SPCS | - SPCS(S1=<o0kno>, S2=<okno>, ...) 4-128 | - -
SyncWin Definovat okno synchronniho chodu pro spojky
vretena.
SPG - - SPG<skupina>(<¢isla>) 4-130
SPGALL(0)
Definovat/rozdélit skupiny vieten
SpindleToA- STA |- STA(...) 4-131
xis Pfepnout vieteno do osového provozu.
SplineDef SDF |- Stanoveni spline varianty. 4-132
Split SPT |- Split({<rezim>}{,<dilCi délka>}) 4-134
Rozdéluje pojezdové véty na nékolik dilich
drah, pokud prekroci urcitou délku.
SpMode SPM |- SPM(S1=0|1, S2=0I1, ...) 4-135
Rucné prepnout rozhrani pohonu vietena mezi
otackovym a polohovym provozem
SPV - - SPV [ <perm. prom. CPL> = <jednoduchy 2-77
vyraz CPL> ]
PFikaz synchronizace kanalu: V prabéhu pro-
gramu je zapsana permanentni proménna
CPL.
SPVE - - SPV E[ <perm. prom. CPL> = <vyraz CPL>] |2-77
Ptikaz synchronizace kanalu: V prabéhu pro-
gramu je zapsana permanentni proménna
CPL. Vyraz CPL mulzZe obsahovat pfikazy
CPL, ale spousti se jiz v okamziku pfipravy
véty.
SSPG - - SSPG<skupina>=<hodnota> 3-98 SSPG
Zadani poctu otacek pro skupinu vieten, viz
téz "S<hodnota>"
StatToolOri STO |- STO(PHI ..., THETA ..., PSI ...) 4-136
Staticka orientace nastroje
TappSp TSP |- TSP(CAXi, ..., GRPj, ...) 4-142 | G532 SPF
Vybér vietena pro fezani vnitfnich zavitl bez
vyrovnavaciho skli¢idla.
TcsDef TCS |- Explicitné stanovit polohu soustavy soufadnic | 4-143 | TcsDef -
nastroje (implicitni oprava délky nastroje ve
spojeni s odpovidajici transformaci os).
VirtAxisPos VAP |- Nastavuje polohu virtualnich synchronnich os v| 4-150 |- -
aktualnim kanalu.
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Ptiloha
Nazev NC-funkce Skupina | Popis / vysvétleni Stran Funkce v
UpIné oznaéeni (’-” zna- a PNC MTC
Zkracené oznaceni mena:
ucinné po
vétach)
WAIT - - WAIT v NC-vété (jako CPL WAIT) 2-68
WAITA - - WAITA[BITIF(<parametr>)}{=<stav>} 2-73 | WAITA

{,..X,<timeout>}]

Ptikaz synchronizace kanalu: Ceka se, aZ bu-
dou vydany vSechny dotazované signaly roz-
hrani nebo uplyne timeout.

WaitAxis WAX | - WAX(...) 4-151 | G511 GAX ?

Cekani, aZ bude osa uvolnéna a nasledné
prevzata do kanalu.

WAITO - - WAITO[BITIF(<parametr>){=<stav>} 2-73 | WAITO
{,---X,<timeout>}]

P¥ikaz synchronizace kanalu: Ceka se, az
bude vydan jeden z dotazovanych signalt roz-
hrani nebo uplyne timeout.

WPV - - WPV[<perm. prom. CPL><relaéni op- 2-75
erator><jednoduchy vyraz CPL>{,<timeout>]

Pfikaz synchronizace kanalu: Ceka se, az
bude splnén vyraz nebo uplyne timeout.

WPVE - - WPVE[<perm. prom. CPL><rela¢ni op- 2-75
erator><vyraz CPL>{,<timeout>}]

Ptikaz synchronizace kanalu: Ceka se, az
bude splnén vyraz nebo uplyne timeout.
Vyraz CPL mUze obsahovat pfikazy CPL, ale
spousti se jiz v okamziku pfipravy véty.

Writeld WID |- WID(S-0-0104, X...,Y..., Z..., ...) 4-152 | G900 AXD
Zapis parametrd SERCOS
WSTOPA - - WSTOPA[<¢. 2-81

kanalu>,<podminka1>{,<podminka2>}
{..{,<podminka8>}...}]

Pfikaz synchronizace kanalu: Zastaveni
fidiciho kanalu, dokud nejsou spinény
v§echny podminky. Podminky se vztahuji k
poloham obrobku, napf. "Z” > 20.

WSTOPO - - WSTOPO[<C. 2-81
kanalu>,<podminka1>{,<podminka2>}
{-.{,<podminka8>}...}]

P¥ikaz synchronizace kanalu: Ridici kanal je
zastaven, dokud neni spinéna jedna z
podminek. Podminky se vztahuji k poloham
obrobku, napf. ”Z” > 20.

ZoTSel 208 |- Z0S(<nazev NPV>) 4-155 | G22V (0]
Volba tabulky posunuti nulovych bodu

G140 - Oprava 3D po- | Vypnuti opravy 3D poloméru 3-79 G141
loméru
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and Controls

Pfiloha
Nazev NC-funkce Skupina | Popis / vysvétleni Stran Funkce v
UpIné oznaéeni (’-” zna- a PNC MTC
Zkracené oznaceni mena:
ucinné po
vétach)
G141 - Oprava 3D po- | Oprava 3D poloméru vlevo od kontury 3-79 G141
loméru
G142 - Oprava 3D po- | Oprava 3D poloméru vpravo od kontury 3-79 G142
loméru
G90 - Abs/Rel Programovani absolutnich rozmért 3-69 | G90 G90
G91 - Abs/Rel Programovani relativnich rozméra 3-69 |G91 Go1
AxAcc AAC | Zrychleni os AAC(X..., Y..., Z..., ...): Zapnout 4-17 | G6/G7 -
AAC(1): Zapnout s uloZzenym
nastavenim
AAC(): Vypnout
Programovat zrychleni os
AxCouple AXC | Spojeni os AXC(<Master>,<Slave1>(...),<Slave2>(...),...): |4-19 | G590/G591
Aktivovat spojeni os
AXC( ) : Deaktivovat spojeni os
CoupleSpline- | CST | Spojeni os CST(STAB(...)) 4-32 | G582
Tab Vytvoreni tabulky spline spojeni
Coord CRD | Transformace | CRD(x): Zapnout transformaci os 4-30 | Coord G30ff.
0s CRD( ): Vypnout transformaci os
napf. transformace ¢elni plochy
PathAcc PAC | Zrychl. drahy | PAC(ACC... | UP..., DOWN ...) : Zapnout 4-88 | G106/G107 | ACC
PAC( ): Vypnout
Programovani zrychleni drahy, volitelné odd-
€lené pro zrychleni a brzdéni nebo pfesahujici.
G40 - Oprava drahy | Vypnuti opravy drahy frézy 3-39 | G40 G40
G41 - Oprava drahy | Oprava drahy frézy vlevo od obrobku 3-39 | G41 G41
G42 - Oprava drahy | Oprava drahy frézy vpravo od obrobku 3-39 | G42 G42
Go08 G8 Strmost drahy | Zapnuti strmosti drahy se SHAPE drahy podle | 3-21 | G0O8 Go08
parametru stroje
GO08(SHAPE..) | - Strmost drahy | Zapnuti strmosti drahy s naprogramovanym 3-23 | G108 Go08
SHAPE drahy
G09 G9 Strmost drahy | Vypnuti strmosti drahy (bez SHAPE) 3-21 | G09 G09
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Priloha

Nazev NC-funkce
UpIné oznaéeni
Zkracené oznaceni

and Controls

Skupina
(”_” zna_
mena:
ucinné po
vétach)

Popis / vysvétleni

Stran

IndraMotion MTX | R911305815 / 01

Funkce v
PNC

MTC

G09(..)

G9(..)

Strmost drahy

G9(X..., Y..., ...)

Vypnuti strmosti drahy s osové naprogramo-
vanym pofadim SHAPE

G9(ASHAPE)

Vypnuti strmosti drahy s osovym pofadim
SHAPE podle parametr( stroje

G9(SHAPE ...)

Vypnuti strmosti drahy s naprogramovanym
SHAPE drahy

G9(SIN ...)

Vypnuti strmosti drahy se SHAPE tvaru sin2
(mozné poradi SHAPE: 5, 10, 15, 20, 40)

3-23

G408,
G608

G184

Vrtaci cyklus

Vrtaci cyklus: Rezani vnitfnich zavitd bez vy-
rovnavaciho sklicidla

3-68

G184

G80

Vrtaci cyklus

Vypnout vrtaci cyklus

3-61

G80

G81

Vrtaci cyklus

Vrtaci cyklus: Vrtani se zpétnym pohybem v
rychlobéhu

3-62

G81

DEFINE

G82

Vrtaci cyklus

Vrtaci cyklus: Vrtani se zpétnym pohybem v
posuvu

3-62

G82

DEFINE

G83

Vrtaci cyklus

Vrtaci cyklus: Vrtani hlubokych dér

3-64

G83

DEFINE

G84

Vrtaci cyklus

Vrtaci cyklus: Rezani vnitfnich zavitd s vy-
rovnavacim skli¢idlem

3-65

G84

DEFINE

G85

Vrtaci cyklus

Vrtaci cyklus: Vyvrtavani se zpétnym pohybem
v rychlobéhu

3-66

G85

DEFINE

G86

Vrtaci cyklus

Vrtaci cyklus: Vyvrtavani se zpétnym pohybem
V posuvu

3-67

G86

DEFINE

ABS

CPL

ABS(<vstupni hodnota>)
Vraci vstupni hodnotu jako absolutni hodnotu.

2-60

ABS

ACOS

CPL

<Funkéni hodnota> = ACOS(<vstupni hod-
nota>)

Pouziti funkce arcuscosinus na <vstupni hod-
notu>.

2-61

ACOS

AND

CPL

<Vytisk1> AND <Vytisk2>

Binarni operace se dvéma vyrazy typu BOOL,
resp. INTEGER

2-62

AND

APOS

CPL

APOS(<volba osy>)

Predava aktualni skute¢nou hodnotu osy
vzhledem k nulovému bodu stroje.

5-11

APOS

ASC

CPL

ASC(<znakovy fetézec>)

Vydava poradové €islo prvniho znaku (ASCII-
kod) ze <znakového fetézce> jako hodnotu
INTEGER.

5-97

ASC
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Zkracené oznaceni mena:
ucinné po
vétach)
ASIN - CPL <Funkéni hodnota> = ASIN(<vstupni hod- 2-61 ASIN
nota>)
Pouziti funkce arcussinus na <vstupni hod-
notu>.
ATAN - CPL <Funkéni hodnota> = ATAN(<vstupni hod- 2-61 ATAN
nota>)
Pouziti funkce arcustangens na <vstupni hod-
notu>.
AXO - CPL AXO((<volba osy>[,<typ volby>]) 5-15 | AXO
Predava aktivni posunuti G92 pro souradnici.
AXP - CPL AXP(&islo osy>,<informace o draze>) 5-43 | AXP
Tato funkce umoziuje diléi a méfici programy
nezavislé na roviné (naprogramujte AXP misto
hodnoty adresy).
BCD - CPL <Hodnota BCD> = BCD(<binarni hodnota>) 2-62 |BCD
Konvertovat format BCD na binarni format.
BIN - CPL <Binarni hodnota> = BIN(<hodnota BCD>) 2-62 | BIN
Konvertovat binarni format na format BCD.
BITIF - CPL BITIF(<bitovy signal>[,<index>[,<jednotka 5-44 |IC
IF>])
Pfistup k digitédlnimu rozhrani mezi NC a SPS.
CALL - CPL CALL <cislo programu> [<pfedavaci para- 2-29 CALL
metr1>,...] [DIN]
Vyvolani podprogramu z programu CPL
CASE - CPL CASE <Integer-vyraz> OF 2-40 |CASE
LABEL <Int.-konstanta>[,<dalSi Int.-
konstanta>] [: <instrukce>]
<Instrukce>
LABEL ...
OTHERWISE <instrukce>
<Instrukce>
ENDCASE
Podminény vybér z nékolika alternativ.
CHR$ - CPL CHRS$(<Integer-vyraz>) 5-97 | CHR$
Dava znak, jehoz poradové Cislo v tabulce
ASCII je stejné jako hodnota vydana parame-
trem <INTEGER-vyraz>.
CLOCK - CPL <Funkéni hodnota> = CLOCK 5-46 | CLOCK
Dotaz pocitadla ¢asu v milisekundach.
CLOSE - CPL CLOSE(<n>) 5-123 | CLOSE
Zavira otevreny soubor po ukonceni ¢tecich
nebo zapisovych operaci.
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CLRWARN - CPL Vymazat vSechna vystrazna hlaseni kanalu 2-58 - -
generovana pomoci SETWARN.

COF - CPL COF(<volba osy>[,<typ volby>]) 5-16 | COF -

Dava pro aktudlni kanal posledni naprogramo-
vané posunuti kontury (Shift) soufadnice.

COS - CPL <Funkéni hodnota> = COS(<vstupni hodnota>)| 2-61 COS -
Funkce kosinus pro <vstupni hodnotu>.
CPROBE - CPL CPROBE(<vybér>[,<typ vybéru>]) 5-12 |CPROBE |-

Nacita naméfenou hodnotu vzdy pro jednu
soufadnici

DATE - CPL <Proménna String> = DATE 5-46 | DATE -

Pfifazuje proménné <STRING> datum ve
formé DD.MM.

DBSEA - CPL DBSEA(<DbTab>,<Key1>,<Key2>,<Search- 5-23
Cond>,<SeachRes>[,<ResVar>])

Vyhledava datové zaznamy v databazové ta-
bulce.

DBTAB - CPL DBTAB(<DbTabelle>,<Key1>,<Key2>[,<Res- | 5-22
Var>])
Nacita kompletni datovy zaznam nebo dil&i

strukturu databazové tabulky do proménné
CPL nebo ji z ni vypisuje.

DCT - CPL DCT(<vybér hodnoty>, <datovy zaznam>|, 5-21 TC -
[<tabulka>] [, <jednotka>]])

Cteci a zapisovy pFistup do libovolné tabulky
D-korektur nebo k externim hodnotam oprav
nastroje.

DIM - CPL DIM <nazev proménné>(<velikost pole1>[,<ve-| 2-53, | DIM -
likost pole2>]) 5-93

Stanoveni velikosti pole (dimenzovani)
proménnych ARRAY s konstantami INTEGER.

DIRCR - CPL DIRCR(<adresar>) 5-115
Vytvafi novy adresar.

DIRDEL - CPL DIRDEL(<adresar>) 5-116
Maze prazdny adresar.

DIRINF - CPL DIRINF(4,[<index2>],<Ergebnisvar>[,<€islo 5-114
souboru])

Vyvolava data spravy systému soubor.

DPC - CPL DPC(<vyber>[,<typ vybéru>]) 5-17 |DPC -
Dava pro aktualni kanal posledni naprogramo-
vané parametry opravy polohy obrobku
BcsCorr soufadnice (hodnoty posunuti a thlu
otoceni).
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EOF - CPL EOF(<n>) 5-123 | EOF -
Kontrola konce souboru.

ERASE - CPL ERASE(<identifikace programu>) 5-130 | ERASE -
Vymaze soubory.

ERRNO - CPL Chybové hlaseni riznych funkci CPL. 2-56 |- -

FALSE - CPL <Proménna BOOL> = FALSE 2-52 | FALSE -
Pravdivostni hodnota proménné BOOL

FILEACCESS |- CPL FILEACCESS(<nazev souboru>) 5-131 | FILEAC- -
Urcuje, zda existuje soubor a jaka ma CESS
pfistupova opravnéni.

FILECOPY - CPL Kopirovat soubory. 5-133 |- -

FILEDATE - CPL FILEDATE(<nazev souboru>[,<rezim>]) 5-132 | FILEDATE | -
ZjiSuje datum/Cas souboru.

FILENO - CPL Dava dalsi platné logické Cislo souboru. 5-113

FILEPOS - CPL FILEPOS(<n>[,<rezim>]) 5-124 | FILEPOS |-
Dava ¢Cislo aktualniho zaznamu a offset
zadznamu souboru Random.
Dava u sekvenénich souborl aktualni bajtovou
pozici ukazatele souboru.

FILESIZE - CPL FILESIZE(<n>[,<k>]) 5-128 |FILESIZE |-
Dava velikost souboru nebo mez, po kterou je
jiz soubor zapsan.

FOR NEXT - CPL FOR <¢iselna prom.>=<pocate¢ni hodnota> 2-42 FOR NEXT | -
[STEP <velikost kroku>] TO <koncova hod-
nota><procedura>
NEXT [<C&iselna proménna>]
Smyckova konstrukce s automaticky bézicim
pocitadlem.

GETERR - CPL GETERR(<kanal> [,<kategorie>],<chyba>-¢.> | 5-47 |GETERR |-
[.<pocet>])
Udava pro aktudlni chybu €. chyby, €. kanalu a
kategorii chyby.

GOTO - CPL GOTO <cil skoku> 2-37 | GOTO -
Nepodminéné programové skoky na &islo
fadku, Cislo véty nebo navesti.

IF ENDIF - CPL IF <podminka> THEN <procedura> [ELSE <al-|2-39 |IF ENDIF |-
ternativni procedura>] ENDIF
Podminény skok na proceduru nebo alterna-
tivni proceduru.

INP# - CPL INP#(<n>,<proménna>[,<proménna>] [,...] [;]) |5-121 | INP# -
Cteci pfistup do souboru.
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INSTR - CPL INSTR(<znakovy fetézec>,<String- 5-96 INSTR -
vyraz>[,<pocatec¢ni bod>])
Prohledava vyraz <String> od <poc&ate¢niho
bodu> s ohledem na <znakovy fetézec> a
udava jeho pocatecni polohu jako hodnotu IN-
TEGER.
INT - CPL <Cislo Integer>=INT(<vyraz Real>) 2-60 INT -
Konvertuje <vyraz Real> na <cislo Integer>
odFfiznutim mist za desetinnou teckou.
LEN - CPL LEN(<vyraz String>) 5-96 |LEN -
Udava pocet znaku vyrazu STRING.
LJUST - CPL Prepnuti na datovy vystup zarovnany doleva, |5-117 |LJUST -
ucinny az do konce béhu programu.
MCODS - CPL MCODS(<typ>,<kanal>,<verze>,<vyrovnavaci | 5-52 MCODS -

pamé>,<velikost>[,<P1>])

Vyvolava datové sluzby Motion Control v NCS.
Tak je mozné nacitat data a stavy z NC.

MCOPS - CPL MCOPS(<funkce>,<kanal>[[,[<P1>][,[<P2>], 5-82 | MCOPS -
[<P3>]]],<P4>]))

Vyvolava procesové sluzby Motion Control v
NCS. Tak Ize fidit kanaly v NC.

MID$ - CPL MID$(<vyraz String>,<poc¢ate¢ni bod> 5-94 | MID$ -
[,<pocet znaku>])

Vyjima ¢ast vyrazu STRING a vydava ji jako
text. Vysledek muze byt pfedan do proménné
STRING nebo do vhodné dimenzovaného zna-
kového pole.

MID$(<znakové pole>,<pocatecni
bod>[,<pocet znakl(>])
Prepisuje ¢asti znakového pole.

MMC - CPL MMC(<CPL-Var1>[,<CPL-Var2>...[,<CPL- 5-134 | MMC -
VarN>]...])
Odesila informace o chodu programu z dil€iho

programu do klienta a ¢eka na vysledek z to-
hoto klienta.

MPOS - CPL MPOS(<vybér osy>[,<typ osy>[,<kanal>]]) 59 |MPOS -

Pfedava aktualné interpolovanou pozadovanou
polohu, vztazenou k nulovému bodu soustavy
soufadnic stroje MCS.

NCF - CPL NCF(<NC-funkce>) 5-30 | NCF -

Pfedava syntaxi aktivni NC-funkce uvnitf
modalni NC-skupiny <NC-funkce>.

NJUST - CPL PredCasné prepnuti datového vystupu zarov- | 5-117 | NJUST -
naného doleva na formatovany vystup.




R911305815 / 01 | IndraMotion MTX

Electric Drives | Bosch Rexroth AG ~ A-41

and Controls

Pfiloha
Nazev NC-funkce Skupina | Popis / vysvétleni Stran Funkce v
UpIné oznaéeni (’-” zna- a PNC MTC
Zkracené oznaceni mena:
ucinné po
vétach)

NOT - CPL NOT <vyraz> 2-62 | NOT -
Negace vyrazu BOOL, resp. bitova negace
vyrazu INTEGER.

NUL - CPL <proménna> = NUL 2-59 | NUL -
Vymazani proménné.

OPENR - CPL OPENR(<n>,<néazev prog.>[,<délka 5-111 | OPENR -
zadznamu>])
Otevira soubor pro nasledny Cteci pristup.

OPENW - CPL OPENW(<n>,<nazev 5-111 | OPENW -
prog.>[.<délka>][,<komentar k prog.>][,<délka
zadznamu>])
Otevira soubor pro nasledny zapisovaci
pristup.

OR - CPL <vyraz> OR <vyraz> 2-62 |OR -
Binarni operace se dvéma vyrazy typu BOOL,
resp. INTEGER s funkci NEBO.

PCS - CPL PCS(<soufadnice>[,<typ vybéru>]) 5-6 CPOS -
Predava posledni naprogramovanou absolutni
polohu soufadnice.

PDIM - CPL PDIM <nazev parametru>(<velikost pole>) 2-31 PDIM -
Musi se pouzivat, kdyz podprogram:
® ma byt vyvolan s konstantou String jako

pfedavacim parametrem a

® volajici program je zvolen bez spojeni.

PMT - CPL PMT(<vybér soufadnice>,<kéd PI>[,[<fada 5-26 -
PI>][,[<tabulka>][,<jednotka>]]])
Cteci a zapisovy pfistup do tabulky umisténi
XML.

PMV - CPL PMV(<vybér soufadnice>[,<fada PI>]) 5-25 |-
Udava ucginné hodnoty umisténi pro soufadnici.

PPOS - CPL PPOS(<vybér osy>[,<typ osy>]) 5-14 PPOS -
Dotaz na skute¢nou polohu osy v okamziku
sepnuti méficiho dotyku.

PRN# - CPL PRN#(<n> [<vyraz>][,<vyraz][,<vyraz>][,...][;]) | 5-117 | PRN# -
Zapisovy pfistup do souboru.

PROBE - CPL PROBE(<vybér osy>[,<typ osy>]) 5-13 | PROBE -
Dotaz na polohu osy v okamziku sepnuti
méficiho dotyku, vzhledem k soufadnicim nulo-
vého bodu osy v MCS.

REM - CPL REM <text komentare> 2-22 |REM -
Komentovani programu.
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REPEAT - CPL REPEAT <procedura> UNTIL <podminka> 2-43 | REPEAT -
Smyckova konstrukce s dotazem na podminku
ukoné&eni po prvnim zpracovani procedury.
REWRITE - CPL REWRITE(<n>) 5-120 | REWRITE |-
Pfepsani existujiciho souboru.
ROUND - CPL <Cislo Integer> = ROUND(<vyraz Real>) 2-61 Round -
Konverze vyrazu REAL zaokrouhlenim nahoru,
resp. dolli na ¢islo INTEGER.
SCL - CPL SCL(<SCL-vybér>[,<vybér>[,<typ vybéru>]]) 5-29 SCL -
Dava pro aktualni kanal posledni naprogramo-
vané parametry funkci PLS a ROT (soufadnice
polu, faktory méfitka a uhly otoCeni).
SCS - CPL SCS(<index osy>,<typ ID>,<ID-¢.>[,<vysledna | 5-31 SCS -

proménna>])
Cteci pfistup k parametrtim pohonu SERCOS
z aktivni sady parametrd.

SCSL - CPL SCSL(<index osy>,<typ ID>,<ID-¢.>,<nazev 5-32 SCSL -
souboru>[,<vysledna proménna>])

Vytvoreni souboru pro seznamy parametrd
SERCOS.

SD - CPL SD(<skupina>[,<index1>[,<index2>[,<in- 5-34 SD -
dex3>]]])

Cteni aktivnich systémovych dat NC-fizeni.

SDR - CPL SDR(<skupina>[,<index1>[,<index2>]]) 540 |SDR -

Cteni aktivnich systémovych dat NC-fizeni ve
formatu REAL.

SEEK - CPL SEEK(<n>,<k>[,<0>]) 5-126 | SEEK -

Umisuje ukazatel souboru na <k>-ty zaznam
souboru Random nebo na <k>-ty bajt sek-
venéniho souboru.

SETERR - CPL Po vyhodnoceni ERRNO generovat béhovou |2-57 | - -
chybu.

SETWARN - CPL Po vyhodnoceni ERRNO generovat vystrazné |2-58 | - -
hlaseni.

SIN - CPL <Funkéni hodnota> = SIN(<vstupni hodnota>) | 2-61 SIN -
Pouziti funkce sinus na vstupni hodnotu.

SPOS - CPL SPOS(<vybér osy>) 5-10 |SPOS -

Predava aktualni pozadovanou hodnotu fy-
zické osy.
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PNC MTC

SQRT -

CPL

<Funkéni hodnota> = SQRT(<vstupni hod-
nota>)

Pouziti funkce druhé odmocniny na <vstupni
hodnotu>.

2-61

SQRT -

STR$ -

CPL

STR$([<formatovy Ffetézec>,]<hodnota>)

Konvertuje Ciselny vyraz <hodnota> na zna-
kovy fetézec, ktery mize byt pfifazen
vyhradné znakovému poli.

S <formatovym fetézcem> muze byt znakovy
fetézec vydan zformatovany.

5-97

STR$ -

TAN -

CPL

<Funkéni hodnota> = TAN(<vstupni hodnota>)
Pouziti funkce tangens na <vstupni hodnotu>.

2-61

TAN -

TCV -

CPL

TCV(<vybér hodnot>[,<vybér opravy>])
Dava posledni naprogramované hodnoty op-
ravy nastroje.

5-20

TC -

TIME -

CPL

<Proménna String> = TIME

Pfifazuje proménné STRING cas ve formé
HH.MM.SS.

5-46

TIME -

TRIMS -

CPL

TRIMS$(<fetézec znakl>)
TRIMS$(<fetézec znakl>,"L")
TRIM$(<fetézec znakl(>,"R”)

Dava pfi pfifazeni oblasti znakového pole k
proménné STRING nebo ke znakovému poli
znakovy fetézec bez mezer vepredu (index
L"), resp. vzadu (index "R”). Bez indexu se
vynechavaji mezery vepredu i vzadu.

5-100

TRIMS -

TRUE -

CPL

<Proménna Boolean> = TRUE
Pravdivostni hodnota proménné BOOL

2-52

TRUE -

VAL -

CPL

VAL(<vyraz String>)
Vraci ¢iselnou hodnotu vyrazu STRING.

5-99

VAL -

VERSINF$ -

CPL

VERSINF$(<index1>[,<index2>])
Vyvolava administrativni data, napf. SW verzi.

5-114

WAIT -

CPL

WAIT(bez parametru)

Zastavuje zpracovani vét, dokud nejsou zpra-
covany vSechny véty naprogramované pfed
pfikazem WAIT.

WAIT(,<€ekaci doba>)
Zastavuje zpracovani vét, dokud neuplyne sta-
noveny ¢asovy interval.

WAIT(BITIF(...))
Zastavuje zpracovani vét, dokud na bitovém
rozhrani SPS-NC nenastane urcity stav.

2-68

WAIT -
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WHILE - CPL WHILE <podminka> DO <procedura> END 2-44 | WHILE -
Smyckova konstrukce s dotazem na podminku
ukonéeni pfed prvnim probéhnutim smycky.

WPOS - CPL WPOS(<vybér osy>[,<typ vybéru>[,<kanal>]]) |5-8 WPOS -
Pfedava interpolovanou pozadovanou polohu,
vzhledem k nulovému bodu obrobku v aktualni
WCS.

XOR - CPL <vyraz> XOR <vyraz> 2-62 | XOR -
Binarni operace se dvéma vyrazy typu BOOL,
resp. INTEGER s funkci EXKLUZIVNI NEBO.

XTAB - CPL XTAB(<tabulka>,<dil¢i struktura>) 5-28 | TDA -
Cteci a zapisovy pfistup do libovoIné tabulky
XML, ktera muze byt definovana také
uzivatelem.

Z0T - CPL ZOT(<vybér sloupce>,<kéd NPV>[,[<fada 5-18 FXC -

NPV>][,[<tabulka>][,<jednotka>]]])

Cteci a zapisovy pfistup do libovolné tabulky
posunuti nulovych bodd XML.

Z0V - CPL ZOV(<vybér osy>[.<fada NPV>]) 5-18 FXC -

Udava ucinné hodnoty posunuti nulového bodu
pro osu / soufadnici stroje.

D D D-korektura Dx: Volba D-korektury (1-99 nastroja) 3-100 | G147 -
DO: Zruseni volby D-korektury. G847,G148
DiaProg DIA | Pramér/ Programovani prameéru 4-35 | DIA G16
polomér
RadProg RAD | Prameér/ Programovani poloméru 4-35 | RAD G15
polomér
G16 - Volba roviny zZadna rovina 3-27 | G16 -
G17 - Volba roviny Vybér roviny XY 3-28 | G17/G20 G17/G20
G17(...), - Volba roviny Rozsifené pfepinani rovin 3-30 |- -
G18(...), G17/18/19( <osa1>,<osa2>,<osa3>)
G19(...) Osy v zavorkach upinaji WCS a dostavaji

vyznam X, Y a Z.
Nasledné se vybira naprogramovana rovina.

G17/18/19( )

Nastavte soustavu soufadnic obrobku opét na
standardni hodnoty a potom vyberte naprogra-
movanou rovinu.

G18 - Volba roviny Vybér roviny XZ 3-28 | G18/G20 G18/G21

G19 - Volba roviny Vybér roviny YZ 3-28 | G19/G20 G19/G22
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Nazev NC-funkce Skupina | Popis / vysvétleni Stran Funkce v
UpIné oznaéeni (’-” zna- a PNC MTC
Zkracené oznaceni mena:
ucinné po
vétach)
G20 - Volba roviny Volny vybér roviny (nezavisly na WCS) 3-32 |- -
Umisténi ma vliv na WCS, rovina je definovana
nezavisle na WCS.
ED ED ED-korektura | ED x: Volba externi opravy nastroje 3-101 | G145 -
(1..16 nastroji/bfitd) G845,G146
EDO: ZruSeni volby externi opravy nastroje
G43 - Strategie Strategie vkladani kruhového oblouku 3-41 | G68 G43
vkladani
G44 - Strategie Strategie vkladani pruseciku 3-41 | G69 G44
vkladani
ChLength CHL | Fasety/zao- CHL(<délka fasety>) : Zapnout 4-25 | G234/G35 | -
bleni CHL( ): Vypnout
Vlozit pfechodové fasety s definovanou délkou.
ChSection CHS | Fasety/zao- CHS(<Usek fasety>) : Zapnout 4-25 | G234/G35 | -
bleni CHS( ): Vypnout
Vlozit pfechodové fasety s definovanym Use-
kem.
RoundEps RNE | Fasety/zao- RNE(<hodnota>): Zapnuti zaobleni 4-114 | G34/G35 -
bleni RNE( ): Vypnuti zaobleni
Zaobleni s definovanou odchylkou kontur.
Rounding RND | Fasety/zao- RND(<hodnota>): Zapnuti zaobleni 4-115 | G134/G35 | -
bleni RND( ): Vypnuti zaobleni
Zaobleni s definovanym polomérem zaobleni
FlyMeas FME | Pribézné FME(MpiAxis< i>) X... Y... Z... 4-44 | G275 -
merent Pojezd s pribéznym méfenim
G61 Pfesné zasta- | Zapnuti pfesného zastaveni 3-49 |G61/G161 | G61
veni
G61(IPS...) - Pfesné zasta- | Zapnuti pfesného zastaveni s oknem pfesného| 3-49 | G61/G161 | G61
veni zastaveni IPS1, IPS2 nebo IPS3
G62 - Pfesné zasta- | Vypnuti pfesného zastaveni 3-49 | G62/G162 | G62
veni
PrecProg PRP | Pfesné pro- PRP(DIST... | EPS...) : Pfesné programovani |4-100 | G328/G329 | -
gramovani zapnout
PRP( ): Pfesné programovani vypnout
G45 - Rychlost frézy | Rychlost bodu zabéru frézy 3-43 | G64 G99
G46 - Rychlost frézy | Rychlost stfedu frézy 3-43 | G65 G98
G33 - Zavit Rezani zavitd 3-33 |G33 G33
G63 - Zavit G63(M3/M4, S.../[H..)F... Z... ... 3-51 | G32 G63/G64
Rezani vnitinich zavit( bez vyrovnavaciho
skli¢idla
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Pfiloha
Nazev NC-funkce Skupina | Popis / vysvétleni Stran Funkce v
UpIné oznaéeni (’-” zna- a PNC MTC
Zkracené oznaceni mena:
ucinné po
vétach)
ThreadSet TST | Zavit Rezani zavitd, pridavné funkce 4-146
G70 - Inch/metrické | Coulové programovani, 3-53 | G70 G70
pusobi na naprogramované drahové a délkové
rozmeéry, posuvy a zrychleni.
G71 - Inch/metrické | Metrické programovani 3-54 | G71 G71
Go00 GO0 Interpolace Linearni interpolace (rychlobéh) 3-3 G00/G10 GO0
G00(..) GO0(..) | Interpolace Rychlobéh s moznostmi 3-3
Volitelné parametry:
NIPS: bez pfesného zastaveni
IPS1: Okno pfesného zastaveni 1
IPS2: Okno pfesného zastaveni 2
IPS3: Okno pfesného zastaveni 3 (pouze
brzdéni na
V=0)
POL/POLAR: s programovanim polarnich
soufadnic, napf. GO(POL) X50 A45B10,s A, B
= polarni uhel 1/2
Go1 G1 Interpolace Linearni interpolace (posuv) 3-5 G01/G11 Go1
Go02 G2 Interpolace Kruhova interpolace ve sméru hodinovych 3-7 G02/G12 Go02
rucicek
(v€. Helical-N)
G02(POL) G2(..) | Interpolace Kruhova interpolace ve sméru hodinovych 3-1 G02/G12 Go2
rucicek
(v€. Helical-N) s programovanim polarnich
soufadnic
Go03 G3 Interpolace Kruhova interpolace proti sméru hodinovych 3-7 G03/G13 Go3
rucicek
(v€. Helical-N)
G03(POL) G3(..) | Interpolace Kruhova interpolace proti sméru hodinovych 3-11 G02/G12 Go02
rucicek
(v€. Helical-N) s programovanim polarnich
soufadnic
G05 G5 Interpolace Tangencialni vstup kruhu (v€. Helical-N) 3-13 | G05 -
Go06 G6 Interpolace Spline kfivky, nurb kfivky 3-14 | G99 -
Collision CLN | Monitorovani | CLN(1): Zapnout 4-27
kolizi CLN(CollErr..| LA... | DLA... | DEF) :
Zapnout s parametrizaci
CLN():  Vypnout
Monitorovani kolizi pro opravu 2D drahy frézy.
KvProg KVP | Progr. KV KVP(Y..., Y..., Z..., ...): Zapnuti programovani | 4-60 | G14/G15 AXD
KV
KVP( ): Vypnuti programovani KV
G75 - Méfici dotyk Najeti k méficimu dotyku (pferuseni pohybu) |3-57 | G75 -
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Nazev NC-funkce
UpIné oznaéeni
Zkracené oznaceni

Skupina
(”_” zna_
mena:
ucinné po
vétach)

Popis / vysvétleni

Electric Drives | Bosch Rexroth AG ~ A-47

and Controls

Stran

Funkce v
PNC MTC

G53

Posunuti nu-
lového bodu

Vypnuti posunuti vSech nulovych bod(

3-46

G54.1

G54

Posunuti nulo-
vého bodu,
fada 1

1. Posunuti nulového bodu, fada 1 zapnuti

3-46

G54-G254

G55.1

G55

Posunuti nulo-
vého bodu,
fada 1

2. Posunuti nulového bodu, fada 1 zapnuti

3-46

G54-G254

G56.1

G56

Posunuti nulo-
vého bodu,
fada 1

3. Posunuti nulového bodu, fada 1 zapnuti

3-46

G54-G254

G57.1

G57

Posunuti nulo-
vého bodu,
fada 1

4. Posunuti nulového bodu, fada 1 zapnuti

3-46

G54-G254

G58.1

G58

Posunuti nulo-
vého bodu,
fada 1

5. Posunuti nulového bodu, fada 1 zapnuti

3-46

G54-G254

G59.1

G59

Posunuti nulo-
vého bodu,
fada 1

6. Posunuti nulového bodu, fada 1 zapnuti

3-46

G54-G254

G53.1-G53.5

Posunuti nulo-
vého bodu,
fada 1-5

Vypnuti posunuti nulového bodu, fada 1-5

3-46

G53-G253

G54.2-G54.5

Posunuti nulo-
vého bodu,
fada 2-5

1. Posunuti nulového bodu, fada 2-5 zapnuti

3-46

G54-G254

G55.2-G55.5

Posunuti nulo-
vého bodu,
fada 2-5

2. Posunuti nulového bodu, fada 2-5 zapnuti

3-46

G55-G255

G56.2-G56.5

Posunuti nulo-
vého bodu,
fada 2-5

3. Posunuti nulového bodu, fada 2-5 zapnuti

3-46

G56-G256

G57.2-G57.5

Posunuti nulo-
vého bodu,
fada 2-5

4. Posunuti nulového bodu, fada 2-5 zapnuti

3-46

G57-G257

G58.2-G58.5

Posunuti nulo-
vého bodu,
fada 2-5

5. Posunuti nulového bodu, fada 2-5 zapnuti

3-46

G58-G258

G59.2-G59.5

Posunuti nulo-
vého bodu,
fada 2-5

6. Posunuti nulového bodu, fada 2-5 zapnuti

3-46

G59-G259

PoleSet

PLS

Nastaveni
polu

PLS(X..., Y..., Z...): Nastaveni polu
PLS( ): P4l v pocatku

P&l pro pomicky zadavani zrcadlového

pfevraceni, otoceni.

4-97

G37/G39
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and Controls

Ptiloha
Nazev NC-funkce Skupina | Popis / vysvétleni Stran Funkce v
UpIné oznaéeni (’-” zna- a PNC MTC
Zkracené oznaceni mena:
ucinné po
vétach)
PolarPol POP | PolarPol POP(X...,Y...,Z...): Nastaveni polu 4-92 |-
POP( ): Pdl v pocatku
Pdl pro programovani polarnich soufadnic.
PosMode PMD | Typ polo- PMD(A..., B...) : Pfepnuti typu polohovani 4-98 | G151/G150 | G36ff.
hovani PMD( ): Typ polohovani podle parametru stroje
Typ polohovani pro nekoneéné osy
ATrans ATR | Posunuti pro- | ATR(X..., Y..., Z..., ...): Zapnuti aditivniho posu- | 4-148
gramovych nuti programovych soufadnic
souradnic ATR( ): Vypnuti aditivniho posunuti progra-
movych soufadnic
Trans TRS | Posunutipro- |TRS(X..,Y ..,Z ..., ...): Zapnuti posunuti 4-148 | G60/G67
gramovych programovych soufadnic
soufadnic TRS( ): Vypnuti posunuti programovych
soufadnic
G153 - SE Umisténi: Sikma rovina, vée vypnout 3-84, |-
3-84
G152.1 G152 | SE rada 1 Umisténi: Sikma rovina, programovatelna, 3-84 G352
fada 1
G154.1 G154 | SE rada 1 Umisténi: 1. Sikma rovina, fada 1 zapnout 3-84 G354
G155.1 G155 | SE fada 1 Umisténi: 2. Sikma rovina, fada 1 zapnout 3-84 G355
G156.1 G156 | SE fada 1 Umisténi: 3. Sikma rovina, Fada 1 zapnout 3-84 G356
G157.1 G157 | SE rada 1 Umisténi: 4. Sikma rovina, fada 1 zapnout 3-84 G357
G158.1 G158 | SE rfada 1 Umisténi: 5. Sikma rovina, fada 1 zapnout 3-84 G358
G159.1 G159 | SE fada 1 Umisténi: 6. Sikma rovina, fada 1 zapnout 3-84 G359
G153.1-G153.5 | - SE rada 1-5 Umisténi: Sikma rovina, fada 1-5 vypnout 3-84, | G353
3-84
G152.2-G152.5 | - SE fada 2-5 Umisténi: Sikma rovina, programovatelna, 3-84 G452
fada 2-5
G154.2-G154.5 | - SE fada 2-5 Umisténi: 1. Sikma rovina, fada 2-5 zapnout 3-84 G454/G554
G155.2-G155.5 | - SE rada 2-5 Umisténi: 2. Sikma rovina, fada 2-5 zapnout 3-84 G455/G555
G156.2-G156.5 | - SE fada 2-5 Umisténi: 3. Sikma rovina, fada 2-5 zapnout 3-84 G456/G556
G157.2-G157.5 | - SE fada 2-5 Umisténi: 4. Sikma rovina, fada 2-5 zapnout 3-84 G457/G557
G158.2-G158.5 | - SE fada 2-5 Umisténi: 5. Sikma rovina, fada 2-5 zapnout 3-84 G458/G558
G159.2-G159.5 | - SE fada 2-5 Umisténi: 5. Sikma rovina, Fada 2-5 zapnout 3-84 G459/G559
Scale SCL | Méritko SCL(X...,,Y...,, Z..., ...): nastaveni méfitka 4-116 | G38/G39 G78/G79
soufadnic
zapnout
SCL( ): Vypnuti nastaveni méfitka soufadnic
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and Controls

Pfiloha
Nazev NC-funkce Skupina | Popis / vysvétleni Stran Funkce v
UpIné oznaéeni (’-” zna- a PNC MTC
Zkracené oznaceni mena:
ucinné po
vétach)
Mirror MIR | Zrcadlové MIR(X1, Y1,Z1,...): Zrcadlové pfevraceni 4-71 G38/G39
pfevraceni soufadnic
zapnout
MIR( ): Vypnout zrcadlové pfevraceni
soufadnic
G96 - Prog. vietena | G96{({<vztazna osa>{,<plsobisté>}})} 3-75 | G96/G196 | G96
Konstantni fezna rychlost
G97 - Prog. vietena | Pfimé programovani poctu otacek 3-75 | G97 G97
Nibble NIB | Dérovani NIB( NUM...): Zapnuti obrabéni dérovanim 4-74 | G662/G660 | -
NIB( ): Vypnuti obrabéni dérovanim
Punch PUN | Dérovani PUN( NUM...): Zapnuti obrabéni dérovanim 4-106 | G661/G660 | -
PUN( ): Vypnuti obrabéni dérovanim
PtBIkEnd PTE | Zdvih dérovani | PTE(X...,Y..., Z..., ...) 4-102 | G612 -
Spusténi zdvihu na konci véty
PtDefault PTD | Zdvih dérovani | Spusténi zdvihu podle parametrizace 4-104 | G610 -
Ptinpos PTI Zdvih dérovani | PTI(X..., Y..., Z..., ...) 4-105 | G611 -
Spusténi zdvihu pfi Inpos (Pt = punch time)
TangToolOri TTO | Tangencialni TTO(SYM..., ANG...): Zapnuti tangencialni 4-140 | G630/G631 | -
orient. WZ orientace nastroje
TTO( ): Vypnuti tangencialni orientace nastroje
DefTangTrans | DTT | Pfechodovy DTT(<pfechodovy uhel>): Aktivovat G228 -
Uhel DTT( ): Deaktivovat
Definice tangencialniho pfechodu kontury
ConstFeed CFD | V-Profil Konstantni rychlost 4-66 | G310 -
LinDownFeed |LND | V-Profil Linearni brzdéni 4-67 | G312 -
LinUpFeed LNU | V-Profil Linearni zrychleni 4-66 | G311 -
Sin2DownFeed | S2D | V-Profil Brzdéni tvaru Sin2 4-67 | G316 -
Sin2UpFeed S2U | V-Profil Zrychleni tvaru Sin2 4-66 | G315 -
SinDownFeed | SND | V-Profil Brzdéni sinusového tvaru 4-67 | G314 -
SinUpFeed SNU | V-Profil Zrychleni sinusového tvaru 4-66 | G313 -
Rotate ROT | Otaceni ROT(<uhel>): Zapnuti otaceni soufadnic 4-112 | G38/G39
ROT( ): Vypnuti ota€eni soufadnic
OvrDis OVD | Posuv 100% Vypnuti potenciometru posuvu 4-87 | G63 -
OvrEna OVE | Posuv 100% Zapnuti potenciometru posuvu 4-87 | G66 -
FeedAd FAD | PrizpGsobeni | FAD(1): Osu z vytvareni posuvu 4-41 | G594/G595
posuvu vyjmout
FAD():  Zachovat osu ve vytvareni posuvu
G93 - Prog. posuvu | Casové programovani 3-70 | G93 G93
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Pfiloha
Nazev NC-funkce Skupina | Popis / vysvétleni Stran Funkce v
UpIné oznaéeni (’-” zna- a PNC MTC
Zkracené oznaceni mena:
ucinné po
vétach)
G94 - Prog. posuvu | Programovani posuvu (za min) 3-71 | G944 G94
G94(...) - Prog. posuvu | G94({DF <hodnota>,} { DS1 <hodnota>, DS2 |3-72 | G9%4 Go4
<hodnota>, ...} )
Inkrementalni programovani rychlosti s
pfizplsobenim zrychleni.
G95 - Prog. posuvu | Programovani posuvu (na ot.) 3-74 | G95 G95
FeedForward | FFW | Servo fizeni FFW(X..., Y..., Z..., ...): Zapnout 4-42 | G114/G115 | G6/G7
FFW(): Vypnout
Aktivovat servo Fizeni
BcsCorr BCR | Oprava polohy | BCR({<X-offset>}{ {<Yy-offset>} 4-23 | G138/G139 | -
obrobku {,{<Zy-offset>}{,{<thel1>} {,{<Uhel2>}
{,{{<uhel3>}}}}}}) : Zapnout
BCR( ): Vypnout
Umisténi: Oprava polohy obrobku.
G47 - Oprava Zapnuti opravy délky nastroje 3-44 | G146/8 G47
nastroje
G47(..) - Oprava G47(<soufadnice L1>,<soufadnice 3-44 | G146/8 G47
nastroje L2>,<soufadnice L3>)
G47(ActPlane)
Zapnuti opravy délky nastroje s pfepnutim
pfifazeni opravy.
G47( ): Zapnuti opravy délky nastroje s
pfifazenim opravy podle parametrua stroje.
G48 - Oprava Vypnuti opravy délky nastroje 3-44 | G145/7ff. G48/G49
nastroje
TangTool TTL | Orient. WZ TTL(TAX..., SYM..., ANG..., IA..., PLC...): 4-137 | G131/G130 | -
Zapnuti tangencialniho vedeni
nastroje
TTL():  Vypnuti tangencialniho vedeni
nastroje
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Pfiloha

A.3 Sada znaku ASCII

Dec. | Hex | ASCII Dec. | Hex | ASCII Dec. | Hex | ASCII Dec. | Hex | ASCII
0 00 NUL 32 20 SP 64 40 @ 96 60 ‘

1 01 SOH 33 21 ! 65 41 A 97 61 a
2 02 STX 34 22 ? 66 42 B 98 62 b
3 03 ETX 35 23 # 67 43 C 99 63 c
4 04 EOT 36 24 $ 68 44 D 100 | 64 d
5 05 ENQ 37 25 % 69 45 E 101 | 65 e
6 06 ACK 38 26 & 70 46 F 102 | 66 f
7 07 BEL 39 27 ’ 71 47 G 103 | 67 g
8 08 BS 40 28 ( 72 48 H 104 | 68 h
9 09 HT 41 29 ) 73 49 I 105 | 69 i
10 0A LF 42 2A * 74 4A J 106 | 6A j
11 0B VT 43 2B + 75 4B K 107 | 6B k
12 0C FF 44 2C , 76 4C L 108 | 6C I
13 oD CR 45 2D | - 77 4D m 109 | 6D m
14 OE SO 46 2E . 78 4E N 110 | 6E n
15 OF Sl 47 oF / 79 4F o] 111 | 6F o
16 10 DLE 48 30 0 80 50 P 112 | 70 p
17 11 DC1 49 31 1 81 51 Q 113 | 71 q
18 12 DC2 50 32 2 82 52 R 114 | 72 r
19 13 DC3 51 33 3 83 53 S 115 | 73 s
20 14 DC4 52 34 4 84 54 T 116 | 74 t
21 15 NAK 53 35 5 85 55 U 117 | 75 u
22 16 SYN 54 36 6 86 56 v 118 | 76 v
23 17 ETB 55 37 7 87 57 w 119 | 77 w
24 18 CAN 56 38 8 88 58 X 120 | 78 X
25 19 EM 57 39 9 89 59 Y 121 | 79 y
26 1A SuUB 58 3A : 90 5A z 122 | 7A z
27 1B ESC 59 3B ; 91 5B [ 123 | 7B {
28 1C FS 60 3C < 92 5C | \ 124 | 7C I
29 1D GS 61 3D = 93 5D ] 125 | 7D }
30 |1E | RS 62 |3E | > 94 |5E | T(”)|126 |7E |
31 1F us 63 3F ? 95 5F —(_)||127 | 7F DEL

1 Znaky, které se p$002$i na$003S$itani standardn$005$ vynechavaji.

A4 Pridavné kody klaves

Koéd klaves (dec.) Vyznam
134 KURZOR NAHORE
135 KURZOR DOLE
136 KURZOR VPRAVO
137 KURZOR VLEVO
139 NAVRAT NA UROVEN
141 SOFT KLAVESA 1
142 SOFT KLAVESA 2
143 SOFT KLAVESA 3
144 SOFT KLAVESA 4
145 SOFT KLAVESA 5
146 SOFT KLAVESA 6
147 SOFT KLAVESA 7
148 SOFT KLAVESA 8
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Priloha

A.5 Rejstrik

Znaky

; (Zacatek komentare), 2-21

( (Zacatek komentare), 2-21

) (Konec komentare), 2-21

$ (oznaceni kanalu), 2-20

zadna rovina, 3-27

Cas spusténi zdvihu
Koncovy bod interpolace, 4-26
nastaveni na standardni hodnotu, 4-28
Okno Inpos, 4-29

Casové programovani, 3-71

Cisla, 5-98

Cisla vét, Instrukce N, 2-20

Rady NPV, 3-46

Rezani vnitfnich zavith, 3-51
Vybér vietena, 4-66

Rezani vnitfnich zavitd bez vyrovnavaciho skligidla,
3-51
Vybér vietena, 4-66

Rezani zavitd, 3-33
Pridavné funkce k, 4-70

Rezna rychlost, konstantni, 3-76

Rizeni rychlosti s omezenim $kubani, 3-23
pro polohovaci provoz, 3-24
pro posuvovy provoz, 3-24

Rizeni vykonu laseru, 4-64

Sikma rovina, 3-83, 5-26

Sroubovicova interpolace, 3-7

/ (vynechat vétu), 2-38

/I (Zatatek komentare), 2-22

| (oddélovaci znak alternativnich parametr), 2-11,
3-2, 4-1

\\ (Konec komentare), 2-22

Cisla
3-D oprava poloméru nastroje, 3-80

A

AAC, 4-17
AAS, 4-17
ABS, 2-60

AC (lokalni programovani absolutnich rozméruy), 3-69

ACOS, 2-61
ACS, 5-10
Adresy os, 2-16
variabilni, 5-44
Akceleralni interpolatory, 4-66
Aktivace tabulek, 4-33, 4-79
Tabulky umisténi, 4-15

IndraMotion MTX | R911305815 / 01

Aktivace tabulek D-korektur, 4-33

Aktivace tabulek posunuti nulovych bod(, 4-79

ALN, 4-10

AND, 2-62

APOS, 5-12

ARA, 4-2

Area, 4-2

ARRAY, 2-53

ASC, 5-98

ASIN, 2-61

AssLogName, 4-10

ASTOPA / ASTOPO, Synchronizace kanall zasta-
venim pohybu, 2-78

Asynchronni osy, Rychlost, 3-98

ATAN, 2-61

ATCAL, 4-11

ATFWD, 4-13

ATGET, 4-14

ATPUT, 4-15

ATrans, 4-73

Atributy, 2-14

ATS, 4-22, 4-73

AxAcc, 4-17

AxAccSave, 4-17

AXC, 4-20

AxCouple, 4-20

AxisToSpindle, 4-22

AXO, 5-16

AXP, 5-44

B

BCD, 2-62

BCR, 4-24

BcsCorr, 4-24

Bezpecnostni pokyny, 1-5

BIN, 2-62

BITIF, 5-45

BIkNmb, 2-71

BNB, 2-71

Bod zabéru frézy (oprava posuvu), 3-43

BOOLEAN, 2-48, 2-52

Brzdné interpolatory, 4-67

BSTOPA / BSTOPO, Synchronizace kanall zasta-
venim pohybu, 2-80

Cc

CALL, 2-29

CASE-LABEL...LABEL-OTHERWISE-ENDCASE,
2-40
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CFD, 4-67
CHARACTER, 2-48, 2-54
CHL, 4-26

ChLength, 4-26

CHRS, 5-98

CHS, 4-26

ChSection, 4-26

Chyba kontury, 4-24
Chyby a jejich kategorie, 5-48
CLN, 4-28

CLOCK, 5-47

CLOSE, 5-125
CLRWARN, 2-58

COF, 5-17

COFFS, 3-81

Collision, 4-27
ConstFeed, 4-67

Coord, 4-31

COS, 2-61

Coulové programovani, 3-53
CoupleSplineTab, 4-32
CRD, 4-31, 4-32

D

Dérovani, 4-30
D-korektura, 3-101
Databaze nastroja, 5-23
DATE, 5-47

DAX, 4-34

DBSEA, 5-24

DBTAB, 5-23

DCA, 4-37

DcAxis, 4-37

DCB, 4-38

DcBreak, 4-38

DCC, 4-38

DcCont, 4-38

DCF, 4-37

DcFilter, 4-37

DCL, 4-38

DcLimit, 4-38

DCM, 4-38

DcMon, 4-38

DCR, 4-37

DCS, 4-33

DCT, 5-22

DcTSel, 4-33
Deaktivovat rovinu, 3-27
DefAxis, 4-34

Definice bodu otaceni, 4-21
Definice bodu zrcadlového pfevraceni, 4-21

Definice TCS v programovych soufadnicich, 4-67
Definice, aktivace, rozpojeni a deaktivace svazku

spojeni, 4-47

Electric Drives | Bosch Rexroth AG
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Definovat typ spline kfivky, 4-56
Délka fasety, 4-25

DIA, 4-35

Digitalizace, Regulace vysky, 4-37
Dil&i program, 2-1

DIM, 5-94

DIRCR, 5-117

DIRDEL, 5-118

DIRINF, 5-116

DistCtrl, 4-37

DN, 3-15

Dobéh drahy, 4-24

Doba prodlevy, 3-12

Doba zpracovani, Casové programovani, 3-71
Dopliiujici podminky, 2-8
DOUBLE, 2-48, 2-52

DPC, 5-18

Drahové funkce, 2-8

E
EBC, 3-17
ED-korektura, 3-102
EGB, 1-7
Elektrostaticky vyboj
ochrana, 1-7
Pracovisté, 1-7
Elektrostaticky ohroZzeny modul, 1-7
EndPosCouple, 4-39
EOF, 5-125
ERASE, 5-132
ERRNO, 2-56

F
F-adresa, 3-97
F-slovo, 3-97
F-slovo (Cas), 3-71
F-slovo (posuv)

na ot., 3-75

za min., 3-72
FA-adresa, 3-98
FA-slovo, 3-98
FAD, 4-41
FeedAd, 4-41
FeedForward, 4-42
FFW, 4-42
FILEACCESS, 5-133
FILECOPY, 5-135
FILEDATE, 5-134
FILENO, 5-115
FILEPOS, 5-126
FILESIZE, 5-130
FlyMeas, 4-44
FME, 4-44
FOR - STEP - TO - NEXT, 2-42

A-53
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FSM, 4-49 G71, 3-54
FsMove, 4-49 G74, 3-55
FSP, 4-46 G74(HOME), 3-56
FsProbe, 4-46 G75, 3-57
FSR, 4-49 G76, 3-58
FsReset, 4-49 G8, 3-22
FST, 4-49 G80, 3-62
FsTorque, 4-49 G81, 3-62
Funkce, pro pfipojeni NCS, 5-53 G82, 3-63
G83, 3-64
G G84, 3-65
G0, 3-3 G85, 3-66
G1, 3-5 G86, 3-67
G2, 3-9, 3-10 G9, 3-22
G3, 3-9, 3-10 G90, 3-69
G4, 3-12 G91, 3-69
G140, 3-81 G93, 3-71
G141, 3-81 G94, 3-72
G142, 3-81 G94(...), 3-73
G152, 3-85 G95, 3-75
G153, 3-85, 3-86 G96, 3-78
G154, 3-85 G97, 3-78
G155, 3-85 GAX, 4-51
G156, 3-86 GetAxis, 4-51
G157, 3-86 GETERR, 5-48
G158, 3-86 GOA, 2-33
G159, 3-86 GoAhead, 2-33
G16, 3-27 GOB, 2-34
G17, 3-28 GoBack, 2-34
G17(...), 3-30 GOC, 2-35
G18, 3-28 GoCond, 2-35
G18(...), 3-30 GOTO, 2-37
G184, 3-68 GoTo, 2-36
G19, 3-28
G19(...), 3-30 H
G20, 3-32 HSB, 4-52, 4-55
G33, 3-34 HsBIlkSwitch, 4-52
G40, 3-39 HWOC, 4-57
G41, 3-39 HWOCDEL, 4-57
G42, 3-39 HWOCOFF, 4-57
G43, 3-42
G44, 3-42 |
G45, 3-43 IC (lokalni programovani relativnich rozméra), 3-69
G46, 3-43 Identifikatory os, 2-16
G47, 3-44 Identifikatory soufadnic, 2-16
G48, 3-44 IF - THEN - ELSE - ENDIF, 2-39
G5, 3-13 IME, 4-58
G53 az G59.5, 347 InitMeas, 4-58
G53-G59, 3-46 Inkrementalni programovani, 3-69
G6, 3-14 Inkrementalni programovani rychlosti, 3-73
G61, 3-49 INP#, 5-123
G62, 3-49 INSDEP, 3-81
G63, 3-51 INSTR, 5-97

G70, 3-53 Instrukce, 2-8
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Instrukce (CPL), 2-59
Instrukce CPL, 2-3, 2-59
Instrukce skoku, 2-24, 2-32
INT, 2-60
INTEGER, 2-52, 2-64
Interpolator
Brzdeéni, 4-67
Konstantni pojezd, 4-66
Zrychleni, 4-66
Interpolator konstantniho pojezdu, 4-66
IPS, 3-4, 3-5
IPS1, 3-4, 3-5, 3-50
IPS2, 3-4, 3-5, 3-50
IPS3, 3-4, 3-6, 3-50

J
JogWCSSelect, 4-59

K
Kalibrace osovych kinematik
nacteni parametrd z NC, 4-14
optimalizace parametr(, 4-11
prepocitani parametru, 4-13
zapis parametrt do NC, 4-15
KliCové pojmy, 2-66
KliCové znaky, 2-65
Komentére, 2-21
vhorené, 2-21
Komentovani programu, 2-21
Komunikace, 5-136
Konec hlavniho programu, 3-88
Konec podprogramu, 2-17
Konec programu, 2-17, 3-88
Konstantni fezna rychlost, 3-76
Konstanty, 2-64
s dvojnasobnou pfesnosti, 2-64
Kontrolni prace, 1-6
Konturové pifechody pro opravu drahy frézy, 3-41
Konturové posunuti, 5-17
Konverze, Ciselné systémy, 2-62
Krokovaci provoz v soufadnicich obrobku, 4-59
Kruhovy oblouk (konturovy pfechod), 3-41
Kruhova/spiralova interpolace, 3-7
Kvalifikovany personal, 1-3
KVP, 4-60
KvProg, 4-60

L

LEN, 5-97

LEN (pro dérovani/vysekavani), 4-62
LFC, 4-64

LFConf, 4-64

LFP, 4-64

LinDownFeed, 4-67
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Linearni interpolace
Posuv (G01), 3-5
Rychly chod (G00), 3-3

Linearni zménoveé funkce, 4-66

LinModZp, 4-69

LinUpFeed, 4-67

LJUST, 5-119

LMZ, 4-69

LND, 4-67

LNU, 4-67

Logické operace, 2-61
Logické, 2-61

lokalni, 2-19

lomené zavorky, 2-3

M
MéFeni na pevném dorazu, 4-46
Méreni, pribézné, 4-44
Inicializace, 4-58
Méfici dotyk, 3-57
¢ist, 5-13
Méritko, 5-30
Mérna jednotka
Coul, 3-53
metricka, 3-54

Mérné jednotky , dodavanych poloh os a soufadnic,

5-2
MO0, 3-87
Mo01, 3-87
MO02, 3-88
M103, 3-89
M104, 3-90
M105, 3-91
M113, 3-89
M114, 3-90
M13, 3-89
M14, 3-90
M2, 3-88
M203, 3-89
M204, 3-90
M205, 3-91
M213, 3-89
M214, 3-90
M3, 3-89
M30, 3-88
M4, 3-90
M5, 3-91
MCODS, Motion Control datové sluzby, 5-53
MCOPS, 5-83
MCS, 5-9
Metrické programovani, 3-54
Mezery, Odstrafiovani, 5-101
MID$, 5-95, 5-96
MIR, 4-71, 4-72
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Mirror, 4-71

MMC, 5-136

modalni, 2-18

Modulo osa, vynulovani, 4-69

Monitorovani kolizi, 4-27

Monitorovani oblasti, 4-2

Monitorovani urcité oblasti, 4-2

Motion Control datové sluzby, MCODS, 5-53
Motion Control procesové sluzby, 5-83

N
N (Cisla vét), 2-20
Nahradni dily, 1-7
Najeti do osové polohy, pevné stroje, 3-58
Najeti do pevné osové polohy stroje, 3-58
Najeti do referenéniho bodu, 3-56
Najeti na pevny doraz, 4-48
Najeti na soufadnice referenéniho bodu, 3-55
Naprogramované posunuti kontur, 4-44
Nésledné vieteno

Vzdalenost spojeni, 4-48

Zména uhlového posunuti pfi aktivnim spojeni,

4-50

Nastaveni méfitka, 4-40
Nastaveni programové polohy (G92), 4-43
Nastaveni skuteéné hodnoty, 4-43
Nazvy os, 2-16
Nazvy soufadnic, 2-16
NC programovani, 2-2
NC-program, 2-1
NCF, 5-31
Nekonec&né osy, Pfepnuti typu polohovani, 4-22
nemodalni, 2-19
Nepodminény skok, 2-36
Nepodminény skok s CPL, 2-37
nesamodrzné, 2-19
NIB, 4-74
Nibble, 4-74
NIPS, 3-4
Nizkonapéova smérnice, 1-1
NJUST, 5-119
NOT, 2-62
NUL, 2-59
NUM (pro dérovani/vysekavani), 4-76
NURBS, 3-19

o

0O(), 4-1

Ochranné znamky, 1-8

Oddélovaci znaky, mezi dil¢imi slovy, 2-15
Odkazové programovani, 2-23
Odstranéni osy ze skupiny os, 4-33
OFFSTOPA / OFFSTOPO, 2-83

Omega, 3-98
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Omega-adresa, 3-98
Omega-slovo, 3-98
Omega-slovo (posuv), za min., 3-72
Omezeni maximalniho momentu, 4-32
Omezeni momentu, 4-32
Omezeni pfipravy vét: PoCet vét, 2-71
Omezeni poctu otacek, 4-45
Online oprava v soufadnicich obrobku, 4-57
Opakovaci instrukce, 2-24, 2-42
OPENR, 5-113
OPENW, 5-113
Operace

matematické, 2-60

s dvojnasobnou presnosti, 2-64
Oprava délky nastroje, 3-44
Oprava drahy, 3-39
Oprava drahy frézy, 3-39

Konturové piechody, 3-41

Oprava posuvu, 3-43
Oprava polohy obrobku, 4-23, 5-18
Oprava poloméru nastroje, 3D, 3-80
Oprava posuvu pro opravu drahy frézy, 3-43
Oprava upnuti, 4-23
Opravy nastroje, 5-21
OR, 2-62
Orientacni programovani, 4-1
Orientace nastroje, staticka, 4-60
Otaceni kontury, 4-36
OVD, 4-11
OVE, 4-11
OvrDis, 4-11
OvrEna, 4-11
Oznaceni kanalu, 2-20

P
Pfedavani os
Monitorovani oblasti, 4-3
Odstranéni osy ze skupiny os, 4-33
Prevzeti osy, 4-51
Pfevzeti osy, pfip. ¢ekani, 4-75
Prevzeti standardniho nastaveni os z MP, 4-34
Vymazani logického nazvu osy, 4-34
vypnuti provozu osy C, 4-22
Zadani logického nazvu osy, 4-10
Zapnuti vietena v provozu osy C, 4-55
Prehled funkce, MCODS, 5-54
Pfejmenovani osy (log. nazev osy), 4-10
Pfepinani oprav G78, G79, 3-60
Pfepnuti hlavniho vietena, 4-70
Pfepnuti roviny, 3-28, 3-30
Pfesné programovani, 4-24
PFfesné zastaveni
Rychly chod (G00), 3-3
ZAP/VYP (G61,G62), 3-49
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Pfevzeti nastaveni os z MP, 4-34
Pfevzeti osy, 4-51
Pfevzeti osy, pfip. ¢ekani, 4-75
Prevzeti standardniho nastaveni os z MP, 4-34
Pfikazova slova, rezervovana, 2-66
PFiklady programovani
Funkce NCS, 5-91
Znakové fetézce, 5-102
P¥fimé programovani poctu otacek, 3-76
Pfipojeni NCS, 5-51
Pfipojeni NCS pomoci MCODS, 5-53
PFirastek zrychleni, 3-26
Pfistupova opravnéni pro soubory, 2-1
P-adresa, 2-26
PAC, 4-12
Parametrizace statické orientace nastroje, 4-60
Parametry interpolace, 3-29
PathAcc, 4-12
PCS, 5-7
PCSPROBE, 5-13
PDIM, 2-31
Pevny doraz
meéfeni na, 4-46
najeti na, 4-48
phi, 4-1
PHS, 4-13
PL, 3-16, 3-18, 3-19
PLC, 5-46
PLS, 4-21
PMD, 4-22
PMS, 4-15
PMT, 5-27
PmTSel, 4-15
PMV, 5-26
Pocet otacek vietena, 3-99
Pocet vét, Omezeni pfipravy vét, 2-71
Podminény skok, 2-35
Podprogramy, 2-25, 2-67
lokalni, 2-25
modalni, 2-25
Vyvolani bez P-adresy, 2-27
Vyvolani pomoci pfikazu CALL (CPL), 2-29
Vyvolani s pfedanim parametru, 2-30
Vyvolani s P-adresou, 2-26
Vyvolani uzivatelsky definované modalni, 2-28
Vyvolani uzivatelsky definované s G/M-kody, 2-28
Pohony, virtualni, 4-74
POL
pfi GO, 3-4
pfi G2, G3, 3-11
PFiklad programovani, 4-19
pro G1, 3-6
PolarPol, 4-16
Pole proménnych, 2-53
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PoleSet, 4-21
Polohy os, €ist, 5-5
Prehled, 5-2
Polohy soufadnic, Cist, 5-5
Prehled, 5-2
POP, 4-16
PosDepHSOut, 4-13
PosMode, 4-22
Posunuti a umisténi, dist, 5-16
Posunuti kontur, naprogramované, 4-44
Posunuti nulovych bodu, 3-46, 5-19
Posunuti nulového bodu, 3-46
Posuy, 3-5, 3-98
F-adresa, 3-97
synchronni osy, 3-97
Posuv 100%, 4-11
Pouziti k uréenému ucelu, 1-1
PPOS, 5-15
Priibézné méreni, 4-44
Inicializace, 4-58
Priibéh programu, 2-24
Prusecik (konturovy pfechod), 3-41
Prazdné fadky, 2-7, 2-21
PrecProg, 4-25
PRN#, 5-119
PROBE, 5-14
Program
prerusit, 3-87
podminéné prerusit, 3-87
ukondit, 3-88
Programova slova, 2-10
jako parametry, 2-13
z NC-funkci, 2-11
Programovaci atributy, 2-14
Programovani absolutnich rozmér(, 3-69
lokalni, 3-69
Programovani CPL, 2-2
Programovani faset, 4-25
Programovani koeficientd, Spline, 3-15
Programovani KV, 4-60
Programovani navésti, 2-32
Programovani pfirGstk( soufadnic, 3-69
Programovani poctu otacek (vieteno), 3-99
Programovani poctu otaéek, pfimé, 3-76
Programovani polarnich soufadnic, 4-17
Definice polu, 4-16
Programovani poloméru, 3-9, 4-35
Programovani posuvu
inkrementalni, 3-73
na ot., 3-75
za min, 3-72
Programovani praméru, 4-35
Programovani proménnych, 2-45
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Programovani relativnich rozmért, 3-69
lokalni, 3-69
Programovani stfedu, 3-10
Programovatelné rozdéleni drahy, 4-58
Programové véty, 2-7
Proménné
CHARACTER, 2-54
Definovatelné permanentni, 2-47
Globalni, 2-46
Lokalni, 2-46
Prehled, 2-54
Permanentni, 2-47
STRING, 2-54
Strukturované, 2-51
Provedeni vét, Rozdily DIN - CPL, 2-4
PRP, 4-25
psi, 4-1
PtBIKENd, 4-26
PTD, 4-28
PtDefault, 4-28
PTE, 4-26
PTI, 4-29
Ptinpos, 4-29
PUN, 4-30
Punch, 4-30
PW, 3-19

R

RAD, 4-35

RAX, 4-33

RDT, 4-32

REAL, 2-52, 2-64
RedTorque, 4-32
Regulace vysky pro digitalizaci, 4-37
Relacni operace, 2-63
REM, 2-22

RemAxis, 4-33
RemLogName, 4-34
REPEAT - UNTIL, 2-43
REPOSTP, 4-35
REWRITE, 5-122
RLN, 4-34

RND, 4-39

RNE, 4-38

ROT, 4-36

Rotate, 4-36

ROTAX(), 4-1

ROUND, 2-61
RoundEps, 4-38
Rounding, 4-39
Rozdéleni drahy, programovatelné, 4-58
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Rozdéleni pojezdové véty
Délka dilCi drahy, 4-62
Pocet dil¢ich drah, 4-76
vSeobecné, 4-58
Rozhodovaci instrukce, 2-24, 2-38
Rozhrani SPS, 5-45
Rozvétvovaci instrukce, 2-24, 2-38
Rychly chod, 3-3
Rychlost asynchronnich os, FA-adresa, 3-98
Rychlostni profily, Definice vlastnich, 4-66

S

S-slovo, 3-99

S2D, 4-67

S2U, 4-67

samodrzné, 2-18

SBC, 3-17

Scale, 4-40

SCC, 4-42

SCL, 4-40, 5-30

SCS, 5-32

SCSL, 5-33

SD, 5-34

SDF, 4-56

SDR, 5-40

SEEK, 5-128

SelCrdCouple, 4-42

Selektivni aditivni spojeni soufadnic, 4-42

Servo fizeni, 4-42

SETERR, 2-57

SetPos, 4-43

SETWARN, 2-58

Shape. Siehe Rizeni rychlosti s omezenim $kubani

Shift, 4-44

SHT, 4-44

Signal Highspeed, pribézna zména véty, 4-52

Signal Highspeed, zména véty s pferuSenim, 4-55

SIN, 2-61

Sin2DownFeed, 4-67

Sin2UpFeed, 4-67

SinDownFeed, 4-67

SinUpFeed, 4-67

Skocit dopfedu, 2-33

Skodit dozadu, 2-34

Skok
dopfedu, 2-33
dozadu, 2-34
nepodminény, 2-36
nepodminény s CPL, 2-37
podminény, 2-35

Skok CPL, 2-37

Skupiny NPV, 3-46

Skupiny proménnych, 2-46

sloZzené zavorky, 2-11



R911305815 / 01 | IndraMotion MTX

Pfiloha

Smérnice EMV, 1-1
SMax, 4-45
SMin, 4-45
SMN, 4-45
SMX, 4-45
SND, 4-67
SNU, 4-67
Soufadnice obrobku
krokovani, 4-59
Online oprava, 4-57
Soubor
Cist, 5-123
otevfit, 5-112
identifikovat konec, 5-125
kopirovat, 5-135
Nastavit ukazatel, 5-128
Nazvy, 5-111
Pozice ukazatele, 5-126
Ur€eni data, 5-134
Urceni pfistupovych opravnéni, 5-133
Ur€eni velikosti, 5-130
vymazat, 5-132
zapisovat, 5-119
zavrit, 5-125
SPC_WAIT, 4-53
SPCC, 4-47
SPCD, 4-48
SPCE, 4-49
SpCouple_Wait, 4-53
SpCoupleConfig, 4-47
SpCoupleDist, 4-48
SpCoupleErrWin, 4-49
SpCouplePosOffs, 4-50
SpCouplePosOffs_Wait, 4-51
SpCoupleSyncWin, 4-52
SPCP, 4-50
SPCP_WAIT, 4-51
SPCS, 4-52
SPG, 4-54
SPGALL, 4-54
SpindleToAxis, 4-55
Spiralova interpolace, 3-7
Spline
C1-spojita kubicka, 3-17
Programovani koeficientd, 3-15
Spline funkce, B-spline kfivky (NURBS), 3-19
spline funkce, C2-spojita kubicka, 3-17
Spline programovani, 3-14
Definice typu spline kfivky, 4-56
SplineDef, 4-56
SPLIT, 4-58
Spojeni koncovych poloh, 4-39
Spojeni os, 4-19
Spojeni souradnic, ve stejném kanalu, 4-39
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Spojeni vieten
Cekani na synchronni provoz, 4-53
Cekani na uhlové posunuti, 4-51
Okno synchronniho chodu, 4-52
Spojeni vietena
Definice, aktivace, rozpojeni a deaktivace svazku
spojeni, 4-47
Okno chyby synchronniho chodu, 4-49
Vzdalenost spojeni nasledného vietena, 4-48
Zména uhlového posunuti pfi aktivnim spojeni,
4-50
Spojovani, 2-5
SPOS, 5-11
SPS, 4-43
SPV, SPVE, Zapis permanentni proménné CPL, 2-77
SQRT, 2-61
SSPG, 3-99
Stied frézy (oprava posuvu), 3-43
STA, 4-55
Standardni programovani, 2-2
StatToolOri, 4-60
STO, 4-60
Stoupani zavitu, 3-51
STRY, 5-98
STRING, 2-54
Strmost drahy, 3-21
Struktura soubort
Random, 5-112
Sekvenéni, 5-112
Synchronizacéni funkce
pfipravy vét, 2-68
v okamziku provadeéni véty, 2-72
Synchronni provoz, Eekani na (spojeni vieten), 4-53
Systém soubort a jejich ochrana, 2-1
Systémova data
jednoduché typy, 5-31
strukturované typy, 5-42

T
Tabulka spojeni, 2-5

Aktivace tabulek umisténi, 4-15
Tabulky XML, vSeobecny pfistup, 5-29
TAN, 2-61

Tangencialni orientace nastroje, 4-64
Tangencialni vedeni nastroje, 4-61
Tangencialni vstup kruhu, 3-13
TangTool, 4-62

TangToolOri, 4-64

TappSp, 4-66

TCS, 4-67

TesDef, 4-67

TCV, 5-21

theta, 4-1

ThreadSet, 4-70
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TIME, 5-47

Trans, 4-73

Transformace dopfedu, 4-13
TRIMS, 5-101

TRS, 4-73

Trvani véty, 3-71

TSP, 4-66

TST, 4-70

TTL, 4-62

TTO, 4-64

Typ polohovani pro nekonecné osy, 4-22
Typy proménnych, 2-52

U

Uhlové posunuti pti aktivnim spojeni, 4-50
Uhlové posunuti, &ekani na, 4-51

uhlové zavorky, 2-11

ukoné&eni programu, 3-88

Umisténi, 5-26

Sikma rovina, 3-83
Oprava polohy obrobku, 4-23

Usek fasety, 4-25
Uzemnovaci pasek, 1-7

\"

Vieteno

Levotocivy chod, 3-90

pfepnout mezi polohovym a ota&kovym provozem,
4-59

Prepnuti hlavniho vietena, 4-70

Pravoto€ivy chod, 3-89

sefidit/polohovat, 3-92

Zastaveni, 3-91

Zrudeni rezervace, 3-91, 4-46

Vybér roviny, volny, 3-32
Vyrazy STRING

pfiradit, 5-105
porovnavat, 5-108
zfetézit, 5-108

Vystup Highspeed, zavisly na poloze, 4-13
Vystup Highspeed zavisly na poloze, 4-13
VAL, 5-100

Vedeni nastroje, tangencialni, 4-61
VERSINF$, 5-116

VirtAxisPos, 4-74

Virtualni pohony, 4-74

Vle¢na chyba, 3-49

Vle¢na vzdalenost, 3-3, 3-49

Volba transformace os, 4-30

Volny vybér roviny, 3-32

Vracené chybové hodnoty, 5-51

Vstup kruhu, tangencialni, 3-13
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Vydani pokynu pro praci, 2-23

Vymazani nazvu osy (log.), 4-34

Vynulovani modulo osy, 4-69

Vypnuti provozu osy C pro vietena, 4-22
Vysekavani, 4-74

Vytvareni posuvu, skryti os, 4-41

Vytvarfeni programa, 2-20

vyvolani podprogramd, s M-adresou, 2-28
Vyvolani podprogramu, 2-24

Vzdalenost spojeni nasledného vfetena, 4-48

w

WAIT, 2-68

WAITA, WAITO, Stavy na digitalnim rozhrani, 2-73

WaitAxis, 4-75

WAX, 4-75

WCS, 5-8

WHILE - DO - END, 2-44

WID, 4-76, 4-77

WPV, WPVE, Hodnota permanentni proménné CPL,
2-75

Writeld, 4-76, 4-77

WSTOPA / WSTOPOQO, Synchronizace kanall zasta-
venim pohybu, 2-81

X
XOR, 2-62
XTAB, 5-29

4
Zarizeni nouzového vypnuti, 1-6
Zaobleni roh(

se zadanim odchylky, 4-38

se zadanim poloméru, 4-39
Zapis parametrd SERCOS, 4-76
Zapisovat parametry SERCOS, 4-76
Zapnuti chladici kapaliny, 3-89, 3-90
Zastaveni obrabéni, 3-87, 3-88
Zastaveni programu, 3-87

podminéné, 3-87
Zavit

vicechody, 3-36

zfetézeny, 3-36
Zavorky

lomené, 2-3

slozené, 2-11, 3-2, 4-1

uhlove, 2-11, 3-2, 4-1
Zaznamenavani ¢asu, 5-47
Zména véty pomoci signalu Highspeed

Pribézna zména véty, 4-52

Zména véty s pferusenim, 4-55
Zména zrychleni posuvu, 4-12
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Pfiloha

Znakovy fetézec, 5-94

Délka, 5-97

hledani, 5-97

nacteni, 5-95

Zmeéna, 5-96
Znakova fetézcova konstanta, 2-65
Znakova pole, dimenzovani, 5-94
Znakové fetézce a Cisla, 5-98
Z0S, 4-79
ZOT, 519
ZoTSel, 4-79
ZOV, 5-19
ZpUsoby zapisu, 3-2, 4-1
Zpracovani soubort, 5-111
Zrcadlové prevraceni, 4-71
Zrychleni

0s, 4-17

posuvu, 4-12
Zrychleni os

docCasné ulozeni, 4-17

zména, 4-17
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