@ CNC Technologie a obrabéci stroje

GVEG66 — 4 osy kontrolér

1 Specifikace:

« HW interpola¢ni jednotka s vykonem 50 000 pulzil/s ve 4-osém pohybu. s integrovanymi
drivery 2f krokovych motori

o Vnitini buffer pro 420 vektora, max délka vektoru +- 2147483647 krokt

« Pfipojeni k PC pfes RS232 (USB pfes opticky oddéleny prevodnik)

« 8 vstupll (2 pro senzor méfeni nastroje, 4 pro referenéni spinace, 2 pro START/STOP box)
o 2 relé vystupy s pouzitim pro spinani (max 48VDC, 3A) napi. odsavani, chlazeni atd.

e 4 vystupy pro 2f krokové motory (max 2A, 32V) s tepelnou ochranou proti piehiati

« LED signalizace stavu vystupli

« Napgjeni 24 — 32 VDC

o Odbér 4A. (max) pii 24V.

2 Aplikace:

Rizeni frézek,gravirek, vrtacek, polohovacich stold, robotickych manipulatori atd.

3 Soucéast dodavky:

Jednotka GVEG66, instalacni CD, kabel k ptipojeni k PC, protikusy konektort, zkusebni verze sw
ARMOTE pro tizeni 3-osé frézky.



4 Rozmeéry:

123 x 85 x 60mm
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6 Konektory:

7 Popis konektoru:

Axis X [vystup pro motor osy X SUPPLY |napijeni

Axis Y |vystup pro motor osy Y SENSOR [Senzor nastroje

AXxis Z |vystup pro motor osy Z COM RS232 ptipojeni k PC
AXxis A |vystup pro motor osy A RE0 Kontakty relé

CTRL |Vstupy RE1 Kontakty relé

8 Popis vyvodu:

konektor vyvod popis
Axis X GND Zem pro referencni spinac
REF Ptipojeni ref. spinace
+A Féaze A krokového motoru
-A Féze A krokového motoru
+B Féaze B krokového motoru
-B Féaze B krokového motoru
Axis Y GND Zem pro referencni spinac
REF Ptipojeni ref. spinace
+A Féze A krokového motoru
-A Féaze A krokového motoru
+B Féze B krokového motoru
-B Féaze B krokového motoru
Axis Z GND Zem pro referencni spinac
REF Ptipojeni ref. spinace
+A Féaze A krokového motoru
-A Féze A krokového motoru
+B Féaze B krokového motoru
-B Féaze B krokového motoru
Axis A GND Zem pro referenéni spinac
REF Ptipojeni ref. spinace
+A Féze A krokového motoru




-A Faze A krokového motoru

+B Féaze B krokového motoru

-B Féze B krokového motoru
CTRL ovladani | Vstupy pro pfipojeni START/STOP boxu
REO RE( Kontakty relé¢ (vieteno start CW) max 48VDC, 3A
RE1 RE1 Kontakty relé (volitelné¢) max 48VDC, 3A
SUPPLY napajeni | Napdjeni 32VDC, 4A max

viz. Doporucené zapojeni

SENSOR senzor Konektor senzoru nastroje
COM RS232 Konektor sériového rozhrani RS232

o Vystup REO je vzdy pouzivan pro signal roztoCeni vietene .

« Vystup RE1 je voliteln¢ konfigurovatelny

logiku spinani vystupu RE1 pii pouZiti ovl. sw ARMOTE Ize konfigurovat utilitou
GVE64 config.exe ( volné ke stazeni na www.gravos.cz ) viz. kapitola 11 - nastaveni funkce
vystupi.

9 Priklady doporuéeného zapojeni:
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9.1 Pripojeni krokovych motord, (Axis X — Axis A):

Oznaceni vyvodi konkrétniho motoru najdete v jeho datasheetu
9.1.1 Pripojeni 2f krokového motoru se 4 vyvody

2f krokovy motor GVEé6

Axis X-A
-B

+B

-A

+A

*| REF
*|GND

9.1.2 Pripojeni 2f krokového motoru se 6 vyvody

2f krokovy motor GVEéé
Axis X-A
b = B
+B
p o +A
+B ¢|REF
00 A RAS ¢| GND
/
+Al Ac [-A

9.1.3 Pripojeni 2f krokového motoru s 8 vyvody

SERIOVE ZAPOJENI PARALELNi ZAPOJENI

2f krokovy motor GVEé6 2f krokovy motor GVE&66
Axis X—-A Axis X-A

-B -B
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9.2 Zapojeni referen¢nich spinacu (AXIS X — AXIS A, GND/REF):

9.21 Pripojeni indukénich snimac€u
Ref. Spinace jsou rozpinaci, aby pii poskozeni kabelu doslo k zastaveni stroje.

Pro pfipojeni induk¢énich snimacii je potfeba pro né pouzit externi napajeni, které mize byt spolecné
1 pro napéjeni jednotky GVE66

[& & ¢ o o o
|
>

ret X-A | NPN K

24VDC

9.2.2 Pfripojeni mechanickych spinaci
(pro referencni spinace v systétmech GRAVOS-ARMOTE)

Ref. Spinace jsou rozpinaci, aby pii poSkozeni kabelu doslo k zastaveni stroje.

ref X-A




9.3 Pripojeni tlacitek START s STOP (CTRL)

T1. START je spinaci a tl. STOP rozpinaci, aby pti poskozeni kabelu doslo zastaveni stroje. V
systému jsou to vstupy 6 a 7

. GVE66
< 10
0 lo CTRL
= | IN6
¢ | GND
o| IN7

9.4 Zapojeni vystupt (REO — RE1):

Pti pouziti ovladaciho sw Armote je vystup REO je pouZit pro spinani vietene, funkci vystupu RE1
1ze konfigurovat utilitou GVE66 Config (spindni ofuku, chlazeni, laseru, plasmového hotaku,
otevieni krytu stroje nebo brzda osy Z). Kontakty rel¢ max 48VDC, 3A

Konfiguracni utilitu najdete na CD dodéavané s jednotkou nebo ji 1ze stdhnout na
http:/WWW.GRAVOS.CZ

9.4.1 Pripojeni elmag. ventilu
(pro spinani pfisluSenstvi v syst¢tmech GRAVOS-ARMOTE)

GVE66
[
: REO
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£} | . RE1
24VDC ventil AN
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9.5 Pripojeni senzoru méreni nastroje (SENSOR)

Pro senzor je v systému vyhrazen vstup 14 pro tlaCitko senzoru a vstup 15 pro méfici
hfibek senzoru.

Pro méfici hfibek senzoru je tfeba pouzit rozpinaci kontakt, aby v pfipadé poskozeni
kabelu nedoslo ke zni¢eni nastroje nebo senzoru.

GVE66
senzor meéreni nastraje senzor
O
(’ ‘\ {’ ‘\ o | |15
senzor nastroje (IN15) QumO— =k
‘ r~~ ——¢——= ] [5{gnd)
e,
tladitka senzoru (IN14) | ¢—o0 )
(CAN9Z)

9.6 Kabel k pripojeni GVEG66 a dalsich zarizeni k PC (COM)

GVEéé
PC (RS232) COM
O
¢ T L.
o o]lls
O
(CANY9Z) (CANS V)

9.7 Napdjeni, (SUPPLY)

Napajeci napéti
24 -32 VDC

Doporuceny zdroj - . +

ST-C-090-24000375BT (24V/3,75A)



10 Prepinace

10.1 Prepinaé Axis Current (nastaveni proudu motoru)

Pfepinacem se nastavuje proud motoru pro jednotlivé osy, pfipadné je mozné osu vypnout
uplné (mensi pfikon a teplota chladice)

Sw2 |Sw3 |Sw4  |Proud osy
OFF | OFF | OFF 2,06
OFF | OFF | ON 1,85
OFF | ON | OFF 1,65
OFF | ON ON 1,44

ON | OFF | OFF 1,23
ON | OFF | ON 1,03
ON | ON | OFF 0,81
ON | ON ON 0,61
Swl Stav osy
ON Osa zapnuta
OFF Osa vypnuta

10.2 Prepina¢ COM SPEED

Rychlost komunikace nastavujte pfed pfipojenim napajeni!
V8echna zafizeni musi mit nastavenou stejnou komunikacni rychlost

swl sw2 rychlost
OFF | OFF |19200 Bd
OFF ON 38400 Bd
ON OFF |57600 Bd
ON ON (115200 Bd




10.3 F/S decay (Fast/Slow)

Je urceny pro prizptsobeni jednotky k motoru

Trocha teorie:

Vystupni I/O neustéle hlida proud motorem. Pokud je méng¢, tak sepne mustek tak, aby se proud
zvétsoval (nabiji se).

Pokud dojde k prekroceni proudu, tak je mozné se zachovat 2 zpiisoby. Bud’to se proud necha
cirkulovat pfes vystupni tranzistory, pak jeho hodnota klesa relativné pomalu (Slow). Nebo se
mustek vypne, a pak se vraci proud zpét pres diody zpatky do zdroje (kondenzatoru). Hodnota
proudu klesé rychle (Fast). Trimr ma na jedné strané plné Slow, na druhé strané plné Fast.

V mezipoloze je de facto mixed decay, kde se doba vypnuti déli mezi stavy Slow a Fast podle
natocCeni trimru.

10.3.1  Jak prizplisobit motoru s osciloskopem:

Nastavit stav Slow. Pustit motor na maximalni zddanou rychlost.
Tocit trimrem smérem k Fast, az je videt p€kna sinusovka.
Dale netocit, lepsi to nebude, jen se zvysi tepelné ztraty.

10.3.2 Jak prizpusobit motoru bez osciloskopu:

Nastavit stav Slow. Pustit motor na maximalni Zaddanou rychlost.
Poslouchat motor, a pomalu to¢it smérem k Fast, jakmile se zvuk
stane pekny, Cisty, tak dal netocit.

Da se tak (az ptekvapive) presné nastavit.

11 Nastaveni funkce vystupl

Funkce vystupii pro ovladaci sw ARMOTE Ize konfigurovat pomoci ptikazu write zapsanim hodnot
na pfislusné adrese vystupu, nebo pouzit utilitu GVE64 config z instalaéniho CD (utilitu 1ze
stdhnout 1 na www.gravos.cz v ¢asti ke staZeni.)

11.1 Adresy EEPROM pro vystupy

adresa |vystup

0x01 RE1
0xFD Cas po zapnuti pro odbridéni brzdy v 0,1s (max 5s)
0x0C SdruZeni osy A k jiné ose

10
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11.2 Hodnoty nastaveni pro RE1

hodnota funkce

0x00 nepouZzito

0x01 ovladani laseru
0x02 chlazeni nastroje
0x03 ofuk nastroje

0x04 zamek krytu stroje
0x05 uvoléni nastroje
0x06 otevi‘eni krytu nastroja
0x07 rezerva

0x08 brzda

0x09 - OxFF nepouzito

(pokud je vystup nastaven jako brzda, tak je automaticky sepnut po ptipojeni napajeni po uplynuti
doby nastavené na adrese FD, brzda se pouziva u stroju s tez§im vietenikem, kde by po vypnuti
stroje doslo ke sjeti osy doltt)

11.3 Hodnoty nastaveni pro sdruZeni osy A s jinou osou
hodnota |pFipojeni
0x01 Osa A je sdruZena s osou X
0x02 Osa A je sdruZena s osou Y
0x03 Osa A je sdruZena s osou Z
O0xFF Osa A je samostatna

Sdruzeni osy A se hodi zejména pro stroje, které¢ maji na jedné ose 2 motory. Pokud je osa A
sdruZena s dalsi osou, motor vykonava stejné pohyby jako osa, se kterou je sdruzena.
Pokud je osa A pridruzena k jiné ose, je nefunk¢ni ptikaz Switch pro osu A.
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12 GVEG66 — popis vnitinich instrukci

(pro tvorbu vlastnich uzivatelskych aplikaci)

12.1 CPU
procesor ARM7 32bit

12.2 Program
IP66v4 7 4.9. 2009

12.3 Sériovy prenos

sériovy pienos 8 bitll, 1 stop bit, bez parity

prenosova rychlost BaudRate a Adresa jednotky jsou volitelné prepinaci (adresy jsou pevné)
Stav piepinacli je vyhodnocen jen jednou po zapnuti napajeni.

Jednotka ma pro komunikaci konektor CN1

12.3.1 Komunikace

je Ciste simplexni, t.J.: nadfizeny pocita¢ posle povel a ¢eké na
odpovéd’. AZ mu dorazi odpovéd, tak si ji analyzuje a posle dalsi, atd...
Nelze posilat piikazy bez ¢ekani na odpovéd’. Karta odpovi

vzdy co nejdfive, s vyjimkou piikazu Halt, kdy odpovi aZ po zabrzdéni.

12.3.2 Zabezpeceni prenosu pomoci Checksumu:

Ptenos po sériové lince je vhodné zabezpecit, aby v piipadé n¢jakého ruseni

jednotka nebo nadfazeny pocita¢ poznali, Ze se piipadné pienos piikazu nebo odpovédi
nepovedl. Naptiklad pokud by z ptikazu !0L1000,100 vypadla néjaké nula, pojede se
ulné jinam, coz by mohlo mit velmi nepiijemné diisledky. Pokud je ale aktivovan
systém kontrolnich souctl, a n¢jakeé ¢islo by tieba vypadlo, tak kontrolni soucet
nebude souhlasit a jednotka ptikaz neprovede a nahlasi chybu.

Po zapnuti napajeni/resetu jsou kontrolni soucty vypnuté.

Zapne se piikazem: 0%+  odpovéd je uz se souctem: 0,5C
Vypne se piikazem: !0%-,CF odpovéd’ je uz bez souctu: 0

Soucet se pocita tak, ze se za piikaz da misto Enteru ¢arka a sectou se vSechny
Ascii hodnoty vSech znaki a modulo 256 ptida za c¢arku soucet v hexadecimalni podobg,
doplni Enterem a odesle.

napt: 10A100, =0x21 + 0x30 + 0x41 + 0x31 + 0x30 + 0x30 + 0x2C = 0x14F,
doplnime 4F, vysledek bude 0A100,4F

Ascii kody 1ze zjistit napft. ptimo z ptislusenstvi Windows: Charmap.exe

Vypada to slozité, ale neni. Pro clov€ka takové vypocty moc nejsou, ale pro SW to
predstavuje par fadki.
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12.3.3  Paketizace prikazu:

Pokud pouzivate pro ptenos dat mezi jednotkou a pocitac¢em pievodnik USB, je vhodné
paketizaci pouzit. USB porty jsou stavéné trochu jinak nez COM porty, které jiz
bohuzel pomalu z poc¢itacli mizi. USB porty jsou stavéné sice pro rychly pienos velkého
objemu dat, ale ddvkove. Jsou zde casova okna, ve kterych se data pienesou

(pokud je zrovna co).

Takze od zadéani ptikazu do jeho skute¢ného odeslani vznikne ¢asova "dira" - je to
oznacované jako Latence, byva od 1 do 16ms. A pfi ptijmu odpovedi to samé. Takze je
mozné, ze mame rychlé porty USB 2.0 (az 480Mb/s), rychly pocita¢, max. komunikacni
rychlost a piesto se to louda.

V piipadé¢ prenosu malého mnoZzstvi dat tieba pro manipulétory to je vetSinou nepodstatné,
ale pokud budeme chtit napt.gravirovat slozité kiivky, tak jednotka zpracuje ptikazy
mnohem rychleji, nez sta¢ime dodavat data.

Proto je vhodné sdruzit vice ptikazii do jednoho paketu (stringu) a ten poslat najednou.
Jednotka odpovi po pfijeti konce paketu.
Napt. véetné kontrolnich souctli to mize vypadat tfeba takto:

10*S,FA -start paketu
10C697,30,0,51 -vektor
10C692,92,0,54 -vektor
10C682,151,0,7F  -vektor
10C665,209,0,84  -vektor
10C645,268,0,87  -vektor
10C619,322,0,7F  -vektor
10C589,375,0,8D  -vektor
10C553,425,0,80  -vektor
10C515,471,0,7F  -vektor
10C471,515,0,7F  -vektor
10*E10,4D -konec (bylo 10 ptikazl)

a odpovéd’ jednotky: 0,10,E9 - bez chyby, bylo 10 ptikazl (a kontrolni soucet)

Do paketu je mozné a ucelné davat jen piikazy typu C (cont.line) a B (brake),
ze kterych se vytvaii mapa brzdéni v koncovych bodech vektoru.

Pro pouziti se skutecnym sériovym portem paketizaci nedoporucujeme, programova
obsluha komunikace je zbytecné slozita (i kdyZ to funguje také).
Virtualni sériové porty nedoporucujeme pouZzivat viibec (nespolehlivé, pomalé).

Viibec hlavné zacatecnikiim doporucujeme k fréze/manipulatoru pocita¢ se skutecnym(i)
sériovym portem, tfeba i starSi. Dnes se lidi houfné starSich pocitach zbavuji,

kvali vykonu, ktery pozfou nenazrané programy a operacni systém. U stroje mohou
jesté dobie poslouzit. Jen to chce vétsinou vycistit, nékdy novy ventilator

a jede se dal...

V ptipadé¢ pouziti USB prevodniku diirazné doporucujeme, aby byl galvanicky oddéleny
(na strane RS232, USB odd¢lit nejde).
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USB porty jsou totiz Casto také citlivé na statickou elektfinu. Stane se, Ze ¢lovek
vstane ze zidle, dotkne se kovové Casti stroje, a spojeni po USB spadne.

Gravos takovy pfevodnik dodava, jsou na ném rychlé optoc€leny a pod nimi 4mm
izola¢ni mezera (piipadné si mizete podobny zhotovit). Je 1éty ovéieny a spolehlivy.

12.4 Reset

jednotka je po ptipojeni napajeni nebo po pirikazu J =JUMP na reset
cca po 2s ve stavu:
STO0..ST6 =00 - veSkera preruseni neaktivni

A20 - zrychleni 20000 kr/s2

V1000 - max.rychlost 1000 kr/s

$512 - short vektory jsou mensi nez 512 krokt

B35000 - bez omezeni rychlosti mezi cont.vektory (pro 35000 hz verzi)
N - ¢ita¢ polohy vynulovan

O0,FF - vystupy vypnuté

MD - motory na %2 proudu

12.5 Prikazy

! Adresa Ptikaz [parametry] Enter
mezi jednotlivymi parametry je ¢arka

Adr.0 = interpolac¢ni jednotka

Lx,y,z,a - LINE vektor (pfimka)
x = pocet pulsti v ose X v rozsahu -2147483647 az 2147483647
y = pocet pulsti v ose Y v rozsahu -2147483647 az 2147483647
z = pocet pulsii v ose Z v rozsahu -2147483647 az 2147483647
a = pocet pulsti v ose A v rozsahu -2147483647 az 2147483647
napf.: !0L1000,1000,20,500

Zvl1astni moznost se nabizi pii pouziti vektoru L0,0,0 ,
ktery program povazuje za normalni vektor, i kdyz nema
zadny pohybovy efekt. Tento vektor je vyhodné zaradit
na konec fronty vektorti, kde mtize indikovat konec
zpracovani piedchozi fronty.

Dokud nenti pfijat, karta hlasi chybu 1 a tudiz

fronta pfed nim neni hotova. Jakmile ho karta piijme,
ohlasi 0 (OK) a tudiz je fronta pted timto vektorem
hotova. Pii tomto zptsobu je neustale k dispozici bit INTA.
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Cx,y,z,a - CONT.LINE pokracujici vektor (pfimka)

Tn

Vn

Bn

x = pocet pulsli v ose X v rozsahu -2147483647 az 2147483647
y = pocet pulsi v ose Y v rozsahu -2147483647 az 2147483647
z = pocet pulsti v ose Z v rozsahu -2147483647 az 2147483647
a = pocCet pulsli v ose A v rozsahu -2147483647 az 2147483647

napi.: 10C1000,1000,20,500

Urcit jestli je vektor pokracujici je vypocetné dost slozité

a tudiz Casove€ narocné a proto to musi urcit nadtizeny pocitac.
U pokracujiciho vektoru se nesmi pfili§ zménit uhel,

jinak by nebylo fyzikaln€ mozZné vektor spravné interpretovat.

Jednotka ma buffer na 420 CONT. vektori.
( 1 je vykonavan, a dal$i mohou byt ve fronté )

Frontou pokracujicich vektorii 1ze velmi zrychlit praci,
protoze jednotlivé vektory nemusi neustale zrychlovat

z nulové rychlosti a nasledné opét do nulové rychlosti
zpomalovat. Také se tim omezi vibrace stroje, a nasledné
se zlepsi kvalita obrabéného povrchu.

Vektory (L 1 C) se zadavaji v relativnich soufadnicich od
posledniho bodu. (Absolutni soufadnice by piedstavovaly
pfili§ dlouhé fetézce znakt a proto by klesala skutecna
rychlost pfenosu informaci po seriové lince)

- TIME prodleva mezi nenavazujicimi vektory v milisekundach

n=1 az 24 milisekund

doporucena hodnota je podle hmotnosti stroje asi 5 az 20 ms
Mezi CONT.vektory tato prodleva neni.

napt.: !0T5 - prodleva Sms

Ptikaz je modalni, plati az do zadani jiné hodnoty.

- VELOCITY rychlost nasledujicich vektora

n =10 az 50000 pulsti/s
napt.: !0V10000 - rychlost 10000 pulsii/s
Ptikaz je modalni, plati az do zadéani jiné hodnoty.

- BRAKE rychlost, na kterou mé vektor dobrzit, pokud za

nim ve fronté je dal$i Cont.vektor. Pokud za nim neni
dalsi, tak stejné dobrzdi do nuly.

n =10 az 50000 pulst/s

To mé vyznam hlavné u navazujicich vektort, kdy je nutné
pted zatackou ptibrzdit, ale ne uplné.

Ptikaz je modalni, plati az do zadéani jiné hodnoty.
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Wn - Switch nalezeni spinace osy (referen¢ni pohyb)
Jednotka odpovi az po ukonceni reference
Ptikaz je ve formatu Wnl,n2,n3,n4,n5

parametry:

nl = Osa (x,y,z,a)

n2 = Max. délka a smér kterou osa jede ke spinaci [pulsy]
n3 = Rychlost ke spinaci [pulsii/s]

n4 = Max. Délka kterou osa jede od spinace [pulsy]

n5 = Rychlost od spinace [pulsti/s

napt.reference osy Y: 10WY,-20000,1000,2000,500

$n - SHORT je hrani¢ni hodnota pro rozliSeni kratkého a dlouhé¢ho
vektoru. Chovaji se trochu odlisné.
n = 1..4294967295
Dlouhy vektor se snazi dostat pomoci zrychleni A az k maximalni rychlosti V.
Kratky vektor se snazi dostat pomoci zrychleni A jen k brzdé rychlosti B na svém konci.
Timto se stava fronta kratkych vektort plynulejsi, a prijezd
libovolnou spojitou kiivkou, ktera je rozumné rozsekana na usecky
je plynuly také.

An - AKCELERATION zrychleni a zpomaleni nasledujicich vektorti
n= tisict pulsii/s2
napf.: !0A50 - akcelerace 50000 pulsi/s2
Ptikaz je modalni, plati az do zadéani jiné hodnoty.

K - KEEP {obdoba PUSH}
Zachyti v operacni paméti stav fronty vektort po pferuseni a ST4,STS a ST6.
Potom smaze ST4=00,ST5=00 a ST6=00.
Vyhradi v operacni paméti misto pro 1 vektor, takZe je mozno opét zadavat vektory,
ale jiz jen typu L (C ne).
KEEP lze pouzit bez odpovidajictho RESTORE jen jednou.
Nelze pouZit za chodu.

R - RESTORE {obdoba POP}
inverzni rutina ke KEEP
Obnovi stav operacni paméti s frontou vektorti a ST4,ST5,ST6 tak,
jak byla uloZena piikazem KEEP. Nelze pouzit za chodu.

Tato dvojice inverznich rutin umoznuje transparenci vektorii po preruseni.
Napt.: Obsluha zastavi obrabéni tlacitkem STOP nebo

ptikazem HALT apod. Potom je obrabéni zastaveno, ale v jednotce

je jeste zbytek vektora ve fronté. Tento zbytek 1ze

dodélat ptikazem GO nebo smazat piikazem DELETE,

ale n¢kdy je potieba zvednout néstroj a neznicit zbytek

fronty. Potom je potfeba zachytit stav paméti, vymazat ji,

udélat zadané vektory (napt.vzhiru a zpét dolil), a potom

obnovit pamét’ a pokra¢ovat v obrabéni.
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napf-.:

10H zastavi vektor

0P zjisti soufadnice zastaveni (kde to jsme?)

I0SR4 zjiSténi stavu systému piferuSeni (a proc se to stalo?)
I0SR5 zjiSténi stavu systému pieruseni

!0SR6 zjisténi stavu systému

I0SWO,1A nova maska pferusenti

I0SW1,3F nova maska preruseni

10K zachyti stav operacni paméti

10L0,0,-1000  zvedne nastroj (pro jeho vyménu)

....tady se ¢eka na reakci uzivatele....
....a kdyZ se rozhodne pokracovat tieba zméneénou rychlosti....
10L0,0,1000  spusti nastroj

I0R obnovi opera¢ni paméet’
10V500 nastavi novou rychlost budoucich vektori
10XA nastavi tuto rychlost i pro zbytek vektorti ve fronté
I0SW0,A2 normalni maska pferuSeni
I0SW1,78 normalni maska preruSeni
10G pokracovani uz jinou rychlosti
H - HALT zastaveni zpracovavaného vektoru, pokud né&jaky bézi

Nastavi bit INTA=I1. Bit RUN signalizuje, zda byl ptikaz

HALT pouzit za chodu (1) nebo ne (0).

Odpovi az po zastaveni. To miiZe trvat i dost dlouho - nezatracovat zatim
komunikaci.

Piikazem HALT se zaroven nastavi bit INTRCOM pro ucel identifikace
pferuSeni.

D - DELETE smaze veskeré vektory ve fronté¢
Hodi se pro smazani zbytku fronty po pferuseni.
Smaze vSechny pfiznaky preruseni
(ST4=00(hex), ST5=00(hex), ST6=00(hex))
Cita¢ pozice neovlivni.
Nelze pouzit za chodu.

XA - EXCHANGE zméni rychlosti a zrychleni u v§ech vektorti ve fronté
na posledni zadanou rychlost V

XU - EXCHANGE UP zméni rychlosti a zrychleni u vSech vektori
ve fronté. Hodi se pro zménu parametrt za chodu.
Rychlost se zvetsi o 1/16 (6,25%) soucasné€ho stavu

XD - EXCHANGE DN zméni rychlosti a zrychleni u vSech vektori
ve fronté. Hodi se pro zménu parametrt za chodu.
Rychlost se zmensi o 1/16 (6,25%) soucasného stavu

Mm - MOTOR MODE (nelze pouzit za chodu vektoru)
m=U - Power Up, proud motort podle nastaveni DIP pfepinaci
m =D - Power Down, proud motorti 4 z nastaveni DIP ptepinaci
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G - GO nastartuje dokonc¢eni zastaveného vektoru a zbytku fronty
jen pokud INTA=1, jinak bez efektu.
Smaze bit INTA=0,INTRCOM=0,ST4=00,ST5=00.

P - POSITION dotaz na polohu X,Y
Odpovédi je okamzitd absolutni poloha x,y , takze
béhem chodu néjakého vektoru se neustale meni.
Po zastaveni je hodnota stabilni.
Hodi se pro kresleni okamzité pozice néstroje v roviné XY.

PF - POSITION dotaz na polohu X,Y,Z
Odpovédi je okamzitd absolutni poloha x,y,z , takze
béhem chodu né&jakého vektoru se neustale meni.
Po zastaveni je hodnota stabilni.

P4 - POSITION dotaz na polohu X,Y,Z,A
Odpovédi je okamzitd absolutni poloha x,y,z,a , takze
behem chodu néjakého vektoru se neustale meéni.
Po zastaveni je hodnota stabilni.

N - NULL Vynuluje vSechny 4 osy ¢itace pozice
nelze pouzit za chodu vektoru (pri RUN=1)

ERn - READ pfiecte byte z EEPROM na adrese n a posle jej po sériové lince
n = 00..FF(hex)

EWn,x - WRITE zapiSe byte x EEPROM na adresu n
n = 00..FF(hex) x = 00..FF(hex)

00,n - OUTPUT zapiSe byte x v hexadecimalnim tvaru na vystupni port 0
jsou aktivni v log.0:
bit 0 = CNOUT - RE1 (v kontrolérech Gravos vieteno)
bit I = CNOUT - OUT3 (v kontrolérech Gravos brzda)
bit 2 =CNOUT - OUT1 (v kontrolérech Gravos chlazeni)
bit 3 =CNOUT - OUT2 (v kontrolérech Gravos ofuk)
vystupy jsou aktivni v log.0, po zapnuti jsou neaktivni log. 1

napt. spusténi chlazeni (OUT1): !000,FB
vypnuti : 1000,FF

I - INPUT precte vstupni port 1
odpovédi je stav portu v hexadecimalnim tvaru
bit0= Intr0 (RefX)
bitl1= Intrl (RefY)
bit2= Intr2 (RefZ)
bit6 = Intr6 (Ctrl Start)
bit7= Intr7 (Ctrl Stop)
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12 - INPUT precte vstupni port 2
odpovédi je stav portu v hexadecimalnim tvaru
bit 0 - 5 = nepouzit
bit 6 =CN2 -pin4 Intr14 (tlacitko sensoru)
bit 7=CN2 -pin 3 Intrl5 (hiibek sensoru)

Intry nedélaji nic jiného, nez Ze pfi své aktivaci pfinuti interpolator
zabrzdit (po ramp¢).

Je zde popsano jak vyuziva Intry systém Gravos, to by vSak nemélo byt omezujici,
1ze je pouzit libovolne jinak. Toto info je jen pro piipadnou snahu o kompatibilitu.

SRn - STATUS READ precte status n = 0..5
odpovédi je hodnota zadaného status slova

SWn,x - STATUS WRITE zapise do statusu n = 0..5, byte x (v hex.tvaru)
Status slova:
STO = povoleni uzivatel.pferuseni INTRO-7 ( 0 = zakdzano )
ST1 = povoleni uzivatel.pferuseni INTR8-15 ( 1 =povoleno )
ST2 = polarita uzivatel.pferuseni INTR0-7 ( 0 = aktivni v log.0 )
ST3 = polarita uzivatel.pferuseni INTR8-15 ( 1 = aktivni v log.1)
ST4 = ptic¢ina pteruSeni INTRO-7 ( 0 = ptferuseni nebylo )
STS5 = pticina preruseni INTR8-15 ( 1 = pieruseni bylo )

Jednotliva preruseni koresponduji se vstupy. Pomoci precteni
vstupll 1ze pfecist okamzity stav. Kazdé aktivované preruSeni
zastavi pohyb, a nastavi bit INTA, aby o tom fidici SW véd¢l.
Libovolny Intr neni nutné pouzit, (Ize zamaskovat)

a je ho mozno pouzit jako obecny vstupni bit.

SR6 - STATUS READ precte ST6

vyznam jednotlivych bitli: (ostatni jsou nepouzité)
STOP =0 zadost o zastaveni
FREE =1 pfiznak volného str.¢asu
INTCOM =4 nastavuje se po pieruSeni HALTem
RUN =6 je zpracovavan vektor
INTA =7 akceptovano zastaveni

pro uzivatele maji vyznam predevsim bity RUN a INTA
INTA=0 RUN=0 ;nic neni spusténo, klidovy stav
INTA=0 RUN=1 ;provozni stav, jsou zpracovavany vektory
INTA=1 RUN=0 ;bylo pferuseno, pii brzdéni vektory dob&hly
INTA=1 RUN=1 ;bylo pretfuSeno, zbytek vekori je ve fronté

SW6 - STATUS WRITE zapise do ST6, byte x (v hex.tvaru)
radéji nepouzivat, 1épe pouzit instrukce G,D,H apod...

F - FLAG to samé jako SR6, ale je doplnén stav fronty vektort - bit 5

log.1 = fronta je plné - nelze piijmout vektor
log.0 = do fronty se dalsi vektor vejde
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@ - INDEX posle index posledniho piikazu.
Vsechny ptikazy jsou indexovany modulo 256.
V piipadé nejistoty zda ptikaz do Interpolatoru dorazil, je mozné
vyzadat tento index a porovnat s vlastnim indexovanim v programu
a tak zjistit, zda ho interpolator pfijal nebo ne. Vétsina piikaza
se da zopakovat (A,V,PF atd..), ale zadavani polohy ne, to se musi
v ptipad¢ chyby pienosu exaktné dohledat, jinak by se jelo jinam.

> - REPEAT - zopakuje posledni piijaty ptikaz a odpovéd’ na n¢j.
Toto se hodi, pokud dojde k chyb¢ pfenosu a nadfizenému
pocitaci ptijde misto odpovédi n¢jaky nesmysl.
J - JUMP na RESET zresetuje véetné vynulovani ¢itace polohy
? - VERSION dotaz na verzi programu
Q - QUESTION dotaz na ID procesoru, vraci fetézec 8 Cisel
jejich vyznam: ddmmrrpp
dd = den péleni procesoru
mm = mésic paleni procesoru
rr = rok péleni procesoru
pp = kolikaty procesor toho dne
napft.: 25020304 znamena 25.2.2003 ¢tvrty kus toho dne
toto Cislo je jedinecné - neexistuji 2 procesory se stejnym ¢islem
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