@ Programatorsky manual - Armote v1.99

Programatorsky manual

SW PLC

pro Armote v1.99

PLC modul sw Armote pro fizeni 3-4 osych CNC frézek.

Copyright © Gravos CNC s.r.0. 2019

helpdesk@gravos.cz 1 WWW.Zravos.cz


mailto:helpdesk@gravos.cz

W Programatorsky manual - Armote v1.99

Obsah
1 UVOAEI....ecueeecrerereeresnssssesnssssssessesssssssssssesssssssssssssssessssessasssssssssssessssessessssssesessassssessessssssesssssesns 8
1.1 ZAKIAdNT VIASTNOSL.c.u.eeeutieiieeieeiieet ettt ettt sttt s et e st e b e st e et e e bt esae e e e anee 8
2 INASTAVEI.ccesueiiruiessersssressensssnossnsssnessssssssosssssssssssssssssssssssssosssssssssssssssssosssssssssssssssssssssssssssssssssssssnssssses 9
2.1 ODECNE..... .ottt ettt ettt et et ettt e e st e s bt et e e a e e bt et e e st e bt et e e a e e e bt et e eat e be e ab e e e nbeenareeeans 9
2.2 UAALOSTI. ettt ettt ettt e e bt e et e bt e et e e bt et e bt e e a b e e bt e e at e e bt e nateebeeenreeas 9
2.2.1 Editace makra UAALOST......cc.eevuerieriiiieienieierteeteteetee ettt et s e s s 9
2.2.2 Import UdAloSti Ze SOUDOIU........covvuiiiriiiiiriiieriieeeteeeee ettt e s e s ar e e saneeas 10
2.2.3 Export udalosti do SOUDOTUL........cccuiiriiiriieiieeiieteee ettt 10
2.2.4 V1aStNOStE UAAIOSH. c..ceuveeieriietiiieeteeeteete ettt ettt ettt s e b e ste s es 10
2.2.5 Test MAKIa UAALOSTI......eeeieierieiiieieeiee ettt ettt ettt e st e s eabe e e e sanes 11
O T VAL 1 T 12
4 MaKro udalosti PLC........iiiiiiiiiiiniiisiisnisssessssiessissssssssssssssesssssssssssssssssesssssssssssssssssesssssssssssss 13
4.1 Prepinani reZimill UAALOSHi.......cccueevereerieeieriieieeeeseeee et e seeeste s e saeeaesseesteeeesseesnseesnseesnseesnseens 13
4.1.1 INSIUKCNT TOZIM...cutitieiiiriieiieteeteee ettt ettt e e st et e st e st e s abeeeabeas 13
4.1.2 PFKAZOVY TEZIIML..ccutiiiieiieiiieeieeiteeie ettt et e ettt s e et e st e s bt e s st e e bt e s bt e e e abaee e abaeesnne 13
4.2 KOIMENLATE. ....euveiieriieeteeteet ettt ettt et et sa et e st st e et e et e sae e bt sabesat e bt e st e sseebesasesatebeentesneensesanes 14
4.3 PouZiti proménnych jako parametr PHKAZU........cccueervueeeriiieiiiiieeiieeecieeeceeeeeeeeveeesereeeeeeeaens 14
4.4 PouZiti matematiCKYCh VYTaZU......ccueeieriieiieeieiieieeiestete ettt sse e s saeeaesaeesnneas 14
4.5 Vnorovani udalosti (hloubka zpraCovani)..........ccceceerrieiiiiieiniiiieiiecereceeeceee e 15
4.6 POAMINENE ZPTACOVAIL.......eeiieeiiiiieiitente ettt ettt et st et esbe st a e st e e beesabeesneaeenns 16
5 UdAIOSHE PLC....uucuuiieiienirinsuicsensesssissessesssisssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssss 17
5.1 SystémOVE UAAlOSt SYSTEIMIUL...c.ueiruiiriieiriieeieerte ettt ettt ettt e bt et e st e e sate s bt e saee e s st e e e eanees 17
0 — Armote_Start (SPUSENT SYSTEIMU)......eevuieruririieeieeniierieerieeeteesieessseesteessreesseessessseessseessseeens 17
1 — Armote_End (UKONCENT SYStEIMU)......ueeeuieirrieiriiieriieessieeesreessieesseesssseeessseeessssesssssssssessnnns 17
2 — Cycle_Start (spusténi pracovniho CyKIu).......occeevueeieviniieniiniiniiieeneseeeeeeee e 17
3 — Cycle_End (konec pracovniho CYKIU).....ccccueieriiiiiiiiniiiiniiecieecieececcvee e 17
4 — ToolChange_Start (zacatek VymeEny NASIIOJE)......ceevueerierruernieriieenieerieeseeesieeesireeessaneeesaeees 17
5 — ToolChange_End (KONec VYMENY NASITOJ)..c.veervrerrreerreerrrersrenreensrenseeseessseeseesssesssessssees 17
6 — MTC-ToTpos_Motion_Start (start pohybu na misto ru¢ni vymény nastroje)...................... 17
7 — MTC-ToTpos_Motion_End (konec pohybu na misto ru¢ni vymény nastroje).................... 18
8 — ATC-Load (vyzvednuti nastroje z automatického vymeniku).........cccecceevrvveeinvieenniieennnnennnn. 18
9 — ATC-Unload (vraceni predchoziho nastroje do automatického vyméniku).........ccc.ccuee.... 18
10 — RefATC_Start (zacatek reference vymeéniku NaStrojil).........cceeevereevueeveenreesieseeeseeeeseeennnnn 18
11 — RefATC_End (konec reference vymeniku NASIIOjl).......ccverververuerrerereeeeeenuenuessensensesennens 18
12 — SpindleOnCW_Start(M3) (zacatek zapnuti vietene doprava).........ccceeveeeevveeenereennveeennne 18
13 — SpindleOnCW_End(M3) (konec zapnuti vietene do Prava)........ccceeeeeeerueeeerueeessveeeeesennnens 18
14 — SpindleOnCCW_Start(M4) (zacatek zapnuti vietene doleva).........c.cceeeueerverieeenieeesnneennns 19
15 — SpindleOnCCW_End(M4) (konec zapnuti vietene doleva).........ccccceeeveeerueeeenireennveeennnes 19
16 — SpindleOff_Start(M5) (zacatek vypnuti VIetene).........cceevveerueerriernieniieenieeieenieseeesee e 19
17 — SpindleOff_End(M5) (konec vypnuti VIELENE)........cceerverrrerreeriieerienieeneessieesereeessnneeennns 19
18 — SpindleRpm_Start (zaCatek zmény otacek VIetene).......ccceeevueeeriueeeriieeeriieeenieeseieeeseeeesenne 19
19 — SpindleRpm_End (konec Zmeény OtaCek VIELENE)........ccuerverrueeruernieeriieeieenreeesireeenaneesnans 19
20 — CoolantOn_Start(M8) (zacCatek zapnuti chlazeni NAStroje)........ccoccveeevueerveeenieeeeensiireeeenns 19
21 — CoolantOn_End(M8) (konec zapnuti chlazeni Nastroje)..........ccecueeveeereersieeniiensieenienieenee. 20
22 — CoolantOff_Start (zacatek vypnuti chlazeni NASITOJe ).....cccveerveerreeriieeiieinieeiieeerieeeeieeens 20
23 — CoolantOff_End (konec vypnuti chlazeni NASIIOJE ).......ceveevverierueerienienierieneenieeeeseenieenns 20
24 — AirBlowOn_Start (zaCatek zapnuti ofuku NASIoje)........ceecveeeveerierrieiniienieenieeieeeree e 20
25 — AirBlowOn_End (konec zapnuti ofuku NASIroje)........ceeeveecueerieenieenieeiieeecreeeecevee e 20
26 — AirBlowOff_Start (zacatek vypnuti ofuku NASroje).........ceeervvereeruerreeneenensienieneneeeseenns 20
27 — AirBlowOff_End (konec vypnuti ofuku N&Stroje).......cccueevveerierieriieeieerieeerveeeesveeeeevens 20
28 — LaserOn_Start (zacatek zapnuti 1aSeru).........c.eeeeueeieieeeiieeeiieceitececieeeeesvree e e e eevveee e e e 21

helpdesk@gravos.cz 2 WWW.gravos.cz


mailto:helpdesk@gravos.cz

W Programatorsky manual - Armote v1.99

29 — LaserOn_End (konec zZapnuti 1aSeTIU)........cceerverruirrieriiienienieeneeeieesieesreesieesseessneessnvneens 21
30 — LaserOff_Start (zacatek vypnuti 1aSertn)........ccueeeeieiueerieeciienieeieeseeeieeeveeesreeeeeeveeeeeveees 21
31 — LaserOff_End (konec vypnuti 1aSertn)........cocueeeeruerruereeniernienienenieneesiesieseesseseesseesveenns 21
32 — TClampOn_Start (zacatek uvolnéni nastroje z VIetene)........cceevveereeeereenveeeniveeesiveeessnneens 21
33 — TClampOn_End (konec uvolnéni nastroje z VIetene)..........ccveeeveeeevveeesueeesveeesneeessnveeeeeens 21
34 — TClampOff_Start (zacatek upnuti nastroje do VIeteNe)........cccceerveerreeruerrueessreeesnveeessnneens 21
35 — TClampOff_End (konec upnuti nastroje do VIEteNne)..........ccveeeveevreerueesreesieenreeneeeseeeeenvnens 22
36 — MCoverOn_Start (zacatek otevieni Krytu Stroje).......cceceeeverveeriieniieenienieenieseeenveeeseneens 22
37 — MCoverOn_End (konec otevieni KIytu StrOJ)........ceevvveeerureeriueeeniueeenireesssiiereeeesssnveeeesssnnns 22
38 — MCoverOff_Start (zaCatek zavieni Krytu Stroje)........ceecveereervieenieeniienneenieeeenie e 22
39 — MCoverOff_End (konec zavieni Krytu StrOje).......ccceceeevueeruernrieenieenieeieenieesieeeesveeessnveeens 22
40 — TCoverOn_Start (zacatek otevieni Krytu NASLIOJ)......c.eeverrerrereeereereerseriessenseseesseessessseens 23
41 — TCoverOn_End (konec otevieni Krytu NASIOjll)........cceeevereerieereereesiesiieseesieeieseessesneneens 23
42 — TCoverOff_Start (zaCatek zavieni Krytu NASIIOJ)......ccuveeveeeeseeeireeiesieerieeeeeeesaeeeesseessneens 23
43 — TCoverOff_End (konec zavieni Krytu NASIOjll)........cceeruereerueesiereesieriieneeneeeeseeeeseeeesneeenns 23
44 — DIO(IdleState)_Start (zacatek zapnuti signalizace stavu stroje Pripraven)........................ 23
45 — DIO(IdleState)_End (konec zapnuti signalizace stavu stroje Pfipraven)...........ccccceeeeennnee. 23
46 — DIO(WaitState)_Start (zacatek zapnuti signalizace stavu stroje Cekam).............c.cceveee.. 23
47 — DIO(WaitState)_End (konec zapnuti signalizace stavu stroje Cekam)...............ccovvrunesns 24
48 — DIO(RunState)_Start (zacatek zapnuti signalizace stavu stroje Cinnost)............cc.eeueee.. 24
49 — DIO(RunState)_End (konec zapnuti signalizace stavu stroje Cinnost)...............cccceevenee. 24
50 — DIO(M90)_Start (zacatek zapnuti uZiv. vystupu M-kodem MO0)........ccccceveeverruenernuennenns 24
51 — DIO(M90)_End (konec zapnuti uZiv. vystupu M-kédem M90).......c.ccccuerererrveerrrrerennnnnnn. 24
52 — DIO(M91)_Start (zacatek vypnuti uziv. vystupu M-kédem M91)........cccecuerveeieiieennnnenn. 24
53 — DIO(M91)_End (konec vypnuti uZiv. vystupu M-kddem M91).......cccceecvvrvrernieniennneennnenn. 24
54 — DIO(M92)_Start (zacatek zapnuti uziv. vystupu M-kodem MO2).........cccecveevrveenveeennnnnn. 24
55 — DIO(M92)_End (konec zapnuti uZiv. vystupu M-kodem M92).........cccceevvrerrieiinieennnnnnnn. 24
56 — DIO(M93)_Start (zacatek vypnuti uziv. vystupu M-kddem M93)........cccecveevveeecrreeennnnnnn. 24
57 — DIO(M93)_End (konec vypnuti uziv. vystupu M-kddem M93).........cceoevriieriinnvienncennnn. 25
58 — DIO(M94)_Start (zacatek zapnuti uZiv. vystupu M-kddem M94)........cccceevvercierireenvennnenn. 25
59 — DIO(M94)_End (konec zapnuti uziv. vystupu M-kodem MO4).........ccccoveervveeerciireeeeennnnne 25
60 — DIO(M95)_Start (zacatek vypnuti uZiv. vystupu M-kddem M95)........ccceceeviieerniiennnnnnnnn. 25
61 — DIO(M95)_End (konec vypnuti uZiv. vystupu M-kodem M95).......ccccccevvveirvieiniieennnenn. 25
62 — DIO(M96)_Start (zacatek zapnuti uZiv. vystupu M-kddem MO6)........ccccceveevervieneenuennens 25
63 — DIO(M96)_End (konec zapnuti uZiv. vystupu M-kddem M96)..........ccceevueerveerrreerennnnnnn 25
64 — DIO(M97)_Start (zacatek vypnuti uziv. vystupu M-kddem M97).......cccceveirieirniiennnnenn. 25
65 — DIO(M97)_End (konec vypnuti uZiv. vystupu M-kddem M97).........ccceevveeviencrernreennennnen. 25
66 — DIO(M98)_Start (zacatek zapnuti uzZiv. vystupu M-kodem M98)..........ccccceeeeviierrieeennnen. 25
67 — DIO(M98)_End (konec zapnuti uZiv. vystupu M-kodem M98).........cccccevvuerrierrriiennnnnnn. 26
68 — DIO(M99)_Start (zacatek vypnuti uzZiv. vystupu M-kéddem M99)..........cccceevveeerrreeennnnnnn. 26
69 — DIO(M99)_End (konec vypnuti uZiv. vystupu M-kddem M99).........ccccoveeevieniennieeneennnen. 26
70 — DIO(LubricationOn)_Start (zacatek zapnuti vystupu mazani Stroje)..........cceeeecvveernveeennns 26
71 — DIO(LubricationOn)_End (konec zapnuti vystupu mazani Stroje).........c.ccceeeeeveeercuveeeeeennnns 26
72 — DIO(LubricationOff)_Start (zacatek vypnuti vystupu mazani Stroje)..........ccceeeeuveerrcuveennns 26
73 — DIO(LubricationOff)_End (konec vypnuti vystupu mazani Stroje)........cccceeeveevueercveernnnn. 26
74 — DIO(A-BrakeLock)_Start (zacatek zapnuti brzdy 0SY A).....ccceeeerveeenieniienneenienieeseeeeennn 26
75 — DIO(A-BrakeLock)_End (konec zapnuti brzdy 0Sy A).....ccceeeuerreerrieeneenieineeeeeieeeesveens 27
76 — DIO(A-BrakeUnlock)_Start (zacatek vypnuti brzdy 0Sy A).....ccceevceerierieeniienieeeneeeiieenneens 27
77 — DIO(A-BrakeUnlock)_End (konec vypnuti brzdy 0Sy A)......ccceeeiirciernieniieiieeeiieeeieeene 27
78 — DIO(WClampOn)_Start (zacatek zapnuti automatickych upinek obrobku)....................... 27
79 — DIO(WClampOn)_End (konec zapnuti automatickych upinek obrobku)...........ccccceueeeee. 27
80 — DIO(WClampOff)_Start (zaCatek vypnuti automatickych upinek obrobku)...................... 27
81 — DIO(WClampOff)_End (konec vypnuti automatickych upinek obrobku)......................... 27

helpdesk@gravos.cz 3 WWW.gravos.cz


mailto:helpdesk@gravos.cz

W Programatorsky manual - Armote v1.99

82 — DIO(M10)_Start (zacatek zapnuti vystupu M-kédem M10).......ccccevveverciveeercreeenireeenenennn 28
83 — DIO(M10)_End (konec zapnuti vystupu M-kodem M10).......cccceeeveeriiieeniieeniieeeeiireeeenns 28
84 — DIO(M11)_Start (zacatek vypnuti vystupu M-kodem M11 )....coovvievieeniieniienieeniieeeinenn 28
85— DIO(M11)_End (konec vypnuti vystupu M-kodem M11)......ccccceervvieeenriinieeennniineeeeenanne 28
86 — RefMotion_Start (zacatek procesu referenc¢nich pohybti stroje)........ccceceeveeviercienerciernnnenne 28
87 — RefMotion_End (konec procesu referencnich pohybii stroje).........ccceeveveeeveerieenveennnennne. 28
88 — RefMotion-X_Start (zaCatek reference 0Sy X)......cceeeveerreeerieeniensreeneeesreeseessseeseesseessnesnnes 28
89 — RefMotion-X_End (konec reference 0Sy X).......ccceceereerriernieniieenienieeseesieesieeesseeessveeens 28
90 — RefMotion-Y_Start (zaCatek reference 0SY Y)....ccoieeeerviienieniierieeieeneeeieeseeeeveeseeeveenes 28
91 — RefMotion-Y-End (konec reference 0Sy Y)......ccceerieeruiinieriieenienieeneeeeeesteeie et 29
92 — RefMotion-Z_Start (zaCatek reference 0SY Z).......ccceereerrveereersieeneesreesreeessseeessssesesssnees 29
93 — RefMotion-Z_End (KONec reference 0SY Z).......ccceeereeevueerreeeireesreesseeereesseesseessessssesssssseens 29
94 — RefMotion-A_Start (zaCatek reference 0SY A).....ccceeveeriieerieniieerieeieenee e seeeseesae e 29
95 — RefMotion-A_End (konec reference 0SY A)......ccueeceeeieenieeieesiieeieeeeeeeeesineeaeeeevneeeennens 29
98 — RapidMotion_Start (zaCatek ryChlopoSUVI)........c.cevevuerriiriiniriienieneeieneeeieeeiec e 29
99 — RapidMotion_End (konec rychloposuv).........ccceeveieeriieiniieeniieinieeeeiee e eseeessiveeee s 29
100 — ParkMotion_Start (zacatek odjezdu na parkovaci polohu)........cccceeevuveeeviiiecciiieeeeeeen, 29
101 — ParkMotion_ End ( konec odjezdu na parkovaci polohu)........ccccceeeierierniencienneeniennenn. 29
102 — MeaSens1_Start (zacatek méfeni pohyblivym senzorem nastroje).........ccceeeevvveeeerennnnen. 30
103 — MeaSens1_OK (dspéSné zméreni nastroje pohyblivym senzorem).........c.ccceevveerueernneennne 30
104 — MeaSens1_Fail (nelispéSné zmeéreni nastroje pohyblivym senzorem)...........cccecveeeeveennnne 30
105 — MeaSens1_End (konec méfeni nastroje pohyblivym senzorem)..........cccceceeveeveveenenennnen. 30
106 — MeaSens2_Start (zaCatek méfeni pevnym Senzorem NASIOJe).......ceeeverrveerveerreeersveeennns 30
107 — MeaSens2_OK (lspéSné zméreni nastroje pevnym SENZOTEIM)........ceeuverrureeerveeeenveeeannnes 30
108 — MeaSens2_Fail (netispéSné zméreni nastroje pevinym SENZOTem).........ccceeevverruveeessveeennns 30
109 — MeaSens2_End(konec méfeni nastroje pevinym SENZOTeM)........cceeerruvreeeeeessveeeeeessennenens 30
110 — MeaProbe_Start (zacatek méfeni obrobkovou sondou)..........c.ceeecveeeieriieeniieeniveeenineenne 30
111 — MeaProbe_OK (tispéSné zméfeni obrobkovou sondou)...........cceeeeereveeeeieeeenireennveeennnee 30
112 — MeaProbe_Fail (netispésné zméreni obrobkovou sondou).........c.cceeeeveeeevieeeeccieeeeeencnnnnenn. 30
113 — MeaProbe_End (konec méfeni nastroje obrobkovou sondou)............cceeeveereenieeennneennns 30
114 — CheckSpindleLoaded (kontrola upnuti nastroje spravce zasobniku)..........ccceeeuveeeerennnnen. 30
115 — CheckSpindleUnloaded (kontrola odebrani nastroje spravce zasobniku)..........c.cccccucee.... 31
116 — StartBtnEnabled_Start (spusSténi/pokraCovani prac. cyklu povoleno).........ccccuveeeeernnnnen. 31
117 — StartBtnEnabled_End (spusténi/pokracovani prac. cyklu zakdzano)........c..ccecceveeeueennenee. 31
118 — StopBtnEnabled_Start (pferuSeni/ukonceni prac. cyklu povoleno).........cccceeeeeeveeeenveeennns 31
119 — StopBtnEnabled_End (preruSeni/ukonceni prac. cyklu zakazano)..........cccccceevuveeeninennnnee 31
120 — KeyTestEnabled_Start (KIiC SETIZOVACE).......cccverierrrirrieriienieeieentesieeste et esveeessaneeennes 31
121 — KeyTestEnabled_End (KIiC SETiZOVACE).......ccccueerriieriiiiriieiniieenieeeeieeesveeesvneeeeesnnevneens 31
122 — CoverTestEnabled_Start (kontrola zavieného Krytu Stroje).........cceceeevveereercieinierseeenneenn. 31
123 — CoverTestEnabled_End (kontrola zavieného Krytu Stroje).........cecceeeveeeveeseenvieeneencnneenns 31
124 — TclampBtnEnabled_Start (tl. uvolnéni nastroje povoleno)..........cccecveeeveveeesieeeseeeesveeennns 31
125 — TclampBtnEnabled_End (tl. uvolnéni nastroje zakdzano)..........cccceeveeeueenierieeneensnneennns 32
126 — RefBtnEnabled_Start (tl. nalezeni pocatku - reference povoleno)...........ccceeeveeereeeveennnnn. 32
127 — RefBtnEnabled_End (tl. nalezeni pocCatku — reference zakdzano)..........ccccceeevcuveeeninennnnns 32
128-158 — Plc1-16BtnEnabled_Start (tl. spustit PLC1-16 — uZiv. udalost PL.C — povoleno).....32
129-159 Plc1-16BtnEnabled_End (tl. spustit PLC1-16 — uZiv. udalost PLC - zakazano).......... 32
160 — CYClOINIT_SEATT . .uviiiiiiieiiieeeie ettt et e st este e et e e s et e e staeesabeessaseessaseessseessnaeessnnssnes 32
161 — CycleIntr_ENA(INOIMOVE)........uieieiiieiieeeiiieeeciteeeiteeesteeesaeeessaeeessseesssaeesseessssnssseesssssnssneens 32
162 — CycleIntr_ENA(Park)........ccocueeriirieiiienieeieerteeitestesieeseessieeseessessesesseesstessnsseessssnessnnns 32
163 — CycleIntr_ENA(HOIME)......ccccutiiiiiiiiieeriteeeieecrteessiteesseteesaeeesaeeesaeeeseseesssseesssneessseesnnnnns 32
164 — CYClEINIT_COML....iiiuiiiiieeiieiieeieeitee ettt et s et e st et e st e e aeesbe e s bt e ssbeessaessaenseassseaesas 32
165 — CYCIOINIT_DIAEG....ccetieiriieeiiieiriee et eesteeesite et eesteeesteessaseesssteesaseesssaeesssaesssseesnsseessssssees 33
166 — Cyclelntr_ChangeOffSet........coo.iiiiiiiieieeteeeeee ettt et 33

helpdesk@gravos.cz 4 WWW.gravos.cz


mailto:helpdesk@gravos.cz

W Programatorsky manual - Armote v1.99

167 — CyCleINtr_TOOIMEA........coecuiiiiieiieieeieerteeie et st et s e e sie e st e esaeessseessaesasaesssneaesnns 33
L08 — AL CIIIT STAT .. eeiiineeeeiieee ettt ettt e ettt e ettt seetunaseetansssetannssetannessessnnessesannesssssnnessesannnses 33
169 — ALCINIT_REOITY...eiiiiiiiiiee ittt ettt et e s e ebb e e s e e e e s seareeeseeesssssnnnnnnnnnnee 33
170 — AtCINIT_ENA(WPIE).cceiiieeieeeee ettt ettt ettt s e e st a e s vae e e e s ssaaanaeas 33
B IZAEAN (el oL ol 25 o T ({100 2 Ua) TSRS 33
172 — INAEDPZACHVE_STAIT....cecuiieiieieieeieenieeteeseesieestesseesteesseesseessseesssesssessseesssessseesssassnsseeennns 33
A 1116 [0 Y/ OF: 1 N 7: | SO USSP 33
174 — INAEPZCAI_OK ...ttt ettt e bt e st s te et e s beesssessaesatessssaesan 33
175 — INAEPZCAl_Fail.....ocoiiiiiiiiiiieiieeeiieeette ettt ettt ie e e s e e s e e e e s s s aaa e e e e s nnnas 33
176 — INAEPZCAI_EN......eiiiiiiiiieiieteeeetee ettt ettt ettt et sbe e st e e s nae e e e 34
177 — INdepZSUIfSEarCh_Start.........cc.eecueeriieiiiiiieecieeeie ettt ere e steeste et e s aeesteeseeesaeessnsaeenns 34
178 — IndepZSurfSearch_ENd.........c..couieiiiiiiiiiiecieceecee ettt ettt eve e ae e sve e rae e seavaeeenes 34
179 — IndepZReaChLIMUD.......coiciiiiieiieiiieeieeteeie ettt s et s e e saeeste st e ssbeesssesnsaenasesssaeas 34
180 — IndepZReachLiMDIN.......cc.uiiriiiiiiieeeieeeee ettt erre e eee e st e e s seeeestaeessseesssseessssaesnnns 34
181 — INAEPZACHVE_ENC....ccuiiiiiiiiieiitete ettt ettt ettt ettt s e abe e e sasaeesaes 34
182 — INOLESDEZ OPCIN....eiiiiiiiiiiieiitee ettt ettt ettt e e et e e e s siateeessasrteessssaeeessnsaaeessssaeessssnnnnnes 34
183 — INOLESDIZ _CIOSE. ..ottt ettt ettt ettt ste e st e et e st e e bt e s st e s bt e e esabbee e abaeeenne 34
184 — L.0adDAtaZ2D) STATT....ccoeeeeeeeee et e e e e e tarre e s aaaee 34
185 — LoadData2ZD_ENA(OK).....ccccuiieirieieiieieiieeciteecteeerieeesieeesveeesaeeesveesssveesssseesssssesessnssssnens 34
186 — LoadData2d_End(Fail)........cccoueeeiiiieiieeeie ettt see e iee e vee s vee e e e e aaeeesaaeeeanns 34
187 — LOAADAIA3DD . StATt.euuuueeeeeeiiiteeeeee et eeeteteeeeeseeeeetaaenaeeeseseesteannsseesssssesnnesessnnssesennssesennsees 34
188 — LoadData3D_ENA(OK)......cccueieirieieiieieiieecieeecieeeieeeesteeeseaeesaseessseesssseesssseesssssessssnnssnes 35
189 — LoadData3D_EnNd(Fail).......ccceoeriiiiiiiiiieeieeeieeeiieeeteesee ettt ssreessireessineesiaeessnene 35
190 — ToOIParamDg OPeIN......cccueiruiiriiiiieeieete et ettt ettt e bt ate et e st e s bt e st e e e sabee e e abaeeeans 35
191 — ToolParamDg_ClOSE(OK)......ccecuirrireiirriienieeiieeieertesteesteestesaeesteesreessseessasaeessasaessnnns 35
192 — ToolParamDg_CloSe(CanCel).......c.ueeeueeeriuieiriiieerieeeiieeseieeeseeessreeessaeeesseeesnreeeesesnsnssees 35
193 — TOOIMANDE OPEIN.....ccccuiiriiriiiinieeiienieerieeste et estessseesite e st essaessseesatesseessseessnsseesssseesnnns 35
194 — TOOIMANDIZ_ClOSE....cceiuriiiiieieiieieiieeeiteesiee et e esiteessteesssaeesssaessseesssseesssseessssesssssesssnssees 35
195 — ToolManD@NEWTOO0]_STATt......cccueivuiiriiiiienieeiteete ettt ettt ettt et e e e e e bee e e 35
196 — ToolManDgNeWTOO0]l_ENQ.........ccccieriiiiiiinieiiienieeteeeeeieeste et e e e e e e 35
197 — ToolManDEDeITOO0]_Start........cccueiecuieiriiieeiieeesieeerieeeceeesaeeesreeesveeesbeeesaaeesssaeeesesnssnens 35
198 — ToolManDgDelTOO0l_ENd........ccccciiriiriiieiieniieieeieesteeie et st re e steessne e s s aaeeenaes 35
199 — ToolManD@E it TOOI_STATT.......c.ceiriuieiiiieiiieeeiieecieeeieeesieeesaeeesaeeesareessareeseseeeeesnnnssnens 35
200 — ToolManDGEAItTOOl_ENQ.........ccoiiiiiieiiiiiieieeiieeieetee ettt ettt e e iaae s 36
201 — ToolManDGMeaT00l_Start..........ccceeerieiriieeniieinieeerieeenteeeteeesieeesreessreessreessareessaeesens 36
202 — ToolManDgMeaT00]l_ENd......c.cccooiiriiiiiinieeiteeieete ettt ettt 36
203 —BYONETOOL_CRECK........eiiiiiiiiiieiieiecieete ettt ettt et sb e s saaesbe e aaessseensnesneas 36
204 —ByOneTo0]_UNCHECK........cccviiiiieeiiiiecieeeiteeeite et e et et e esreessvae s s aeesssaeeesasaaensnaaenaseanns 36
205 — COrreCtioNDE  OPeI....cccccuuiieiiiiiiieieiiteeeeiteeeeetee e e eertteeeesasreeseeareeesesnrreeeesnsneeeeeesesssannns 36
206 — CorrectionDg_ClOSE(OK).....cceuiiiiiieeriieeiieeeiieeerreeeteesteesrteesreeesreessaeessseeesssssssneeesens 36
207 — CorrectionDg_CloSe(CanCel)........c.eerteriiiiieniieiieeieete ettt ettt ettt e s es 36
208 — CONLIGDE OPCIN....uiiiiiiiiiiiieiieeiteste ettt et este et esteesseesbeeseessseesseesssessseesnsseesnssseens 36
209 — ConfigDg_ ClOSE(OK)...cuuiiiuiierieeiieeieeieeeteeteesteeteeeteesreesseessseesssessseesseessseessesssseesssesens 36
210 — ConfigDg_CloSe(CanCeL)........ccceeruiiriiiriiirieiieeie ettt ettt et esnesbaesanaees 36
211 — MPEENADIEA_STATt..cc..viiiriieiiiieieieeeciee et este et e e et e e steeesbeeessaeeessseessasanaeessssssssaaessnnns 37
212 — MPpgENabled_ENd.........cooiiiiiiiiiieteceeteeee ettt sttt st 37
213 — JOGENADIEA_STATT....cccviiieiieiiiieieieeerie ettt ettt ste e e ste e s sate e e sabe e s s baaaeessssnraaeessnnnn 37
214 — JOGENADIEA_ENQ......iiiiiiiiiiiiiieeee ettt ettt sttt 37
A IS E\Y, a1 N o F: 1o) (<Y B 7 | 4 SRR 37
216 — MAIENADIEA. EIIA....cciiitteieeeeeeeeeeeeeeee ettt e e e e e et ttereeeeeseeeeetaaanaessesensesannesesanneserans 37
A AN N 170) s F: o) (<Y B 1 7: 1y SRR 37
A RS AN T 170) 24 aT:15) [<la I 5 a Uc FOUURRUR PP RPPRPPPR 37
219 — PrODEEDNADIOA. STATL.... e eeeeeeeeeeeeeeee e e eeeeeeeeeee e e e e e ettt eeaeeseeeeeteeenaaeeseseesseennnnneaseseeesennnnnases 37

helpdesk@gravos.cz 5 WWW.gravos.cz


mailto:helpdesk@gravos.cz

W Programatorsky manual - Armote v1.99

220 — ProODEENADIOA._ ENIG....cueeeeeeieeeieeieeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeseeeeeeeseseeeeeeesenesenesesesesenenenenennnnnnses 37
221 — DIIIIENADIOA. STATT. ccceiitttieee ettt ettt e e e e e et tteeeeeeseeeeetanenaassesensesannesesanneserans 37
222 — DrillEnabled_ENd........ccooiiiiiiiiiiiieeteseetentet ettt ettt sae e s sne e 37
5.2 UZivatelské UdAlosti PLC.......cocoiiiriiiinieieieeteeeteet ettt sttt st st 38
6 Poradi ZPracoVani UAALOSH.......cceveeerrerseessanessanssanessssssanessssssnsessssssassssasssssessasssassssassssssssasssssassssssnns 39
6.1 Poradi UdAlOStE V SYSIEIMUL......eerieeiierieeieeeieesteete et e ete et e saeesteessreesaeessseesseesssaesssseessssseeennns 39
6.1.1 SPUSLENT SYSTEIMUL...cceiureeiierieeiiieeiteeeiteeestteesiteeessseeesseeesseeessseeessseesssseesssseesssseesssseessssseees 39
6.1.2 VYPNUL SYSTEIMUL...eeuviiruieriieeriieeiieenteesteesteesseestessseestessseesssesssaesssesssesssseessssseessssseesssssees 39
6.1.3 Referencni pojezdy (nalezeni POCAtKU StIOJE)......ccuerverrreerieerieenieeireeereesiresieeeeveeeesnnens 40
6.1.4 SPUSLENT ODTADEN.....ccuieiiiiiiiiiieteee ettt ettt ettt e st e s e e s 41

S TUCT VYINENOU NASIIOJ...eeeuvieeieeiiieiiieeieeritesieesseesseeseessseesseesssessseesssessseesssessseesssesssssseenns 41

S automatickou VYMENOU NASITOJE....c.ueiruierierriienieeriteeieesiteeteesiteeteesatesseessbteessneeessseeesnns 42

6.2 Udalosti vystup interpolacni jednOtKY..........cccuecveeeerieiienieseeieseese e e see e e e eaee e 44
6.2.1 OVIAdANT VIGLENE. ....ccueiiiiiiieeiteete ettt ettt ettt e et e st e e bt e st e s ebeesembeeesnneeesneeeas 44
6.2.2 OVIAdani Chlazenl.........cooueriiiiriieiee ettt 45
6.2.3 OVIAdANT OfUKUL..e.vtiiiiieeiteieeeee ettt sttt st saee s 45
6.2.4 OVIAdANT 1ASEIU.....eiviiriiieiiieieeteetee ettt ettt ettt be e st e e s bt e e e sbbeeesanaeeas 46
6.2.5 OvIadani UVOINENT NASIIOJE......ccevirreirieiiiierieeeerte ettt te et e ebe e e ssbeeessreeesnsneeas 46
6.2.6 OVIAdANT KIYTU SITOJ....uiieiiieeeiieeeeieeecieeeteeeite et e s eteeseteessteessateessbeessaseesnaeessseasnnneeas 47
6.2.7 OVIAdANT Kyt NASITOJ . eveveereeeierieeieeieseesieeeeseesieeeesteesteeeeseeesseessesseessesssessesssesseensenes 47
6.3 METeni SENZOTY @ SONAOU.......ueeriviereirierriiereiieeesteeesteeesteeessseeessseesssseesssseessssesssssesssssssseeessssnns 48
6.3.1 Méfeni pohybliVYIm SENZOTEMI.........cooutiriiriiiiiieeiieeie ettt ettt e e eesiae s 48
6.3.2 MEFeni PEVIYIM SENZOTEIML..........cerueerreerreeereereerseesseesseesseessseesssesssessssesssessseessseesssseessssens 48
6.3.3 MEFENT SOMAOUL...ceueeiiieeiiieiieeieete ettt ettt ettt e bt e st e st esat e e bt e s ate s beesateeabeesneesanas 49
6.4 Udalosti vystupli DIO JEANOtKY........ccceeieiieeieriieieciesiieiese e ete s e e eeesreesaeeeesseesaeesseesnseenns 50
6.4.1 Ovladani signaliZace StAVU SITOJE.....ccccuuerrueerrireerrieeeireeesieeesteessrreeesseeesseeesseeessnneseeeens 50
6.4.2 Ovladani vystupu MOO/MOL.......couimiiiiiieriieetesteteetesee ettt ettt 51
6.4.3 Ovladani vystupu MO2/IMO3.........oiiiiiiiiiieeeiieerieeeriee et e ssre e s saeesaaeessareesaae e s e sssaaaeeeens 51
6.4.4 OVIAdAni VYStUPU MOA/MOB.......ooiiiieiieieeeeieete sttt sttt ae e tessaeesnaeesnneenas 52
6.4.5 OvIadani VyStuPU MOG/MO7 ........ooviiriiieieeieenieeieeste et steesteesteesaeessaessseesssaesssssaesnnses 52
6.4.6 OVIAdani VyStUPU MO8/MO9.......coiiruiiiieieieeieetestete ettt sttt esaaeesaeeeas 53
6.4.7 OvIAdani MAZANT SIIOJE.....cccueiruiirieiiieeieeteeie ettt ettt ettt e st e beesateebeesanessaenaeas 53
6.4.8 Ovladani brzdy TOtaCil OSY A....cccueeeeeieeriieieiieenieeesiee et eesreeesiaeessreeessssaraeesssssssneessensnns 54
6.4.9 Ovladani automatickych upinek obrobKu...........ccccecirieriiiiniiniiiiniieeeceeeceeeeee 54
6.4.10 OVIAdani vystupu MI0/M 1L ....cooiiiiiiiiieeiiecieeie et et et ere e reesre e s saessaaesssaessssreessnnes 55

7 PFIKAZY PLC..cuuiiuiriiiinsninsnissensnsssisssssssssssssssssssssisssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssasssssssssssses 56
7.1 SEZNAM PIIKAZUL ..ecuverveeiteeeiesieeteetesteesteseeesteetesseesteesesseesseessesseessaessasseessesssasseessesssesseensenssesnnes 56
7.2 Popis prikazll (PHKAZOVY TOZIM)....cc.ecieirieireeeiesiieieeeeeteetesee e e aesteesseeae s e eseesaesssenseessessseennns 57
7.2.1 PrepinaC Prikazovy/ InStrukCni r€Zim.........cccevuevuirviiriieniiiienienteieeieseee et 57
7.2.2 INS — prepinac instrukCniho reZimU.........cccueevieriiieiiinieciecieeceee e e 57
7.2.3 CMD — prepinaC prikazoVEho IeZIiMU........ccccueeeeuieeeiiieeeirieeeieeeeireeeereeeeveeeseeeeeesaeeeesennnns 57
7.2.4 ZaKladni PHKAzZy SWPLC......ccciiiieitiiecieeteetteee ettt te et s aeesae e s s nta e e snreae s 58
7.2.5 ADR — nastaveni adresy jednotKY.........cccceecuieeciieeiieeniieerieeesieeesveeeereeeereeeereeesaae e e e e 58
7.2.6 SLEEP — prodleva ZpraCOVANL.........ccceeruieriiieniienieenitenieesieesieesieestessieessireessseeessnsneesnns 58
7.2.7 OUTPUT — OVIAdANT VYStUPTL....ccveeureerieirieieeieesieeieeeesreetesesesseeaesseesseesseesseeenssaensesennns 59
Interpolacni jedNOtKY (IP)....eeeteerierieriierieeieert ettt ettt ettt et et s 59
Digitalni I/0 jednotky (DIO)......ccciieieeeiiiiieeieeiieeieesite e eseeeae et e saeesteessbeesseessseessaesssesssens 59
7.2.8 SPEED — nastaveni rychlosti PORYDU........cccoiviiiiiiiiiiiiteeee e 60
7.2.9 MOVEABS — absolutni polohOVANL.........c.ccceriiriiiiiiinieiieeieeeeeecee et 60
7.2.10 MOVEREL — relativiii pOIONOVANL........cceiiiiiiiiiieiiiecieccieecec e 60
7.2.11 MSG — ZODIazZeni ZPTAVY.......ceevueerieriieeniienieentesteestesteesitesseesaessseesstessaesssessseesssesnsees 61
7.2.12 MSGWARN — zobrazeni Zpravy - VaroVanl.........ccceecueerruiernieernieessiueessieeesssnnseeesssnnn 61
7.2.13 MSGERR - zobrazeni zpravy - chyba.........cccoriiiiiiniiiiieeeeeeeee e 61

helpdesk@gravos.cz 6 WWW.gravos.cz


mailto:helpdesk@gravos.cz

W Programatorsky manual - Armote v1.99

7.2.14 MSGINFO — zobrazeni informacniho oKna...........cccecuerervieriienieneniieneeneeieneesee e 62
7.2.15 CLOSEINFO - zavreni informacniho okna...........cecceevieniriiiniiininiiinieieieccceeenee 62
7.2.16 INPUT — Cekani Na StaV VSTUPU.......eevuieriiiriierieeiieeieeritesieesite s e ssieeseeesaaesaeesanesseenaeas 62
7.2.17 TIMEOUT — nastaveni max. doby CeKANI.........cceevirriiieriierieriiienieecieeeeieeeeireeeeaee e 63
7.2.18 WAITSPINDLESTART- Cekani na rozbéh vietene............ccccceeviervieiniiiiiniieeeieeennne 63
7.2.19 WAITSPINDLESTOP — cekani na dobéh vietene............cccceeveveerreenieeniiieeniieeeeieenns 63
7.2.20 ENABUSRPLCBTN — povoleni pouZiti tl. Spustit PLC 1-16........cccccevuvieeiiriiiiieeeeenns 64
7.2.21 DISABUSRPLCBTN - zakazani pouZiti tl. Spustit PLC 1-16.......cccceevvervierneennennne 64
7.2.22 Prikazy pro podminéné zpracovani PriKazil...........cceceeeveseesreerieseesreesieeseseesaeeseessaeeens 65
7.2.23 IF INPUT — podminéné zpracovani s podminkou stavu VStUPU.........cceevuervueerneeernunennne 65
7.2.24 TF ERROR — podminéné zpracovani s podminkou chyby zpracovani............cc............ 66
7.2.25 IF PANELACTIVE — podminéné zpracovani s podminkou aktivniho okna................. 67
7.2.26 IF TIMEOUT — podminéné zpracovani s podminkou prekroceni max. doby ¢ekani....68
7.2.27 PFKazy Pro NastavVeni VSTUPUL.....c.ccueereerueeeesreereesseesseessesseesseessesseessesssessssesssssesssssssseennes 69
7.2.28 SETINPUTNAME — nastaveni jMEna VStUDU.........ccceerterrueereeriieenieessiireessneeessseeennns 69
7.2.29 SETINPUTPOLARITY — nastaveni polarity VStUPU........cceevveereurerriueernieeesnieeessineesennnns 69
7.2.30 SETINPUTINTR — nastaveni povoleni preruSeni VStUPU..........cceeeeveeeeveeeceeeniveeesennnns 70
7.2.31 SETINPUTALARMI1 — nastaveni Alarm1 VStUPU.......ccccueerueerueerieerieeenrireeeniereesesnneennns 70
7.2.32 SETINPUTALARM2 — nastaveni Alarm?2 VStUPU.......c.ceeeveeeereerseeeeiiireeesensinrreeesennnns 70
7.2.33 Prikazy pro Fizeni bhu SWPLC.........cooiiiiiiiiiiieecteceeteetet et 71
7.2.34 ENDEVENT — ukonceni pravé provadéné udalosti.........ccecceeeevueerriieeiniieeeniieeenneeenneenn. 71
7.2.35 ENDPLC — ukonceni zpracovani SWPLC..........cccceeiriiinieninienienenieneesenteseeesveeeenne 71
7.2.36 RUNPLC — nastaveni spouSténi SWPLC.......c..coceeviiirieriiienienieeeeeieesieeeesneeeeesaaeeens 72
7.2.37 SpouSténi UdALOSt] Z PLC......cccciiiiiiieeiieeeiteceiee ettt eee s ee e svee e vee s vee s naaaeeesennnes 73
7.2.38 PLC — spusténi udalosti SWPLC........cocuiiiiiirieniieetcteieetest ettt 73
7.2.39 PLCUSER — spusténi uZivatelskych udalosti..........cccceeeveiriieiniiieniiieiiieee e 73
7.2.40 PHKazy 1ad€ni PLC......ccociiiiiiiiiieeieeteeteeeete ettt ettt ettt te e s s ata e e s naae e e 74
7.2.41 STACKDUMP — vypis hodnot ZzaSobniKu...........coecueereiiiiiiieiiniieiniieeniieinieeesieeee e 74
7.2.42 MSGDBG — zobrazeni zpravy pouze v reZimu ladéni.........cc.ccceeeerienvinniienncenieenneen. 74

8 Promeénmneé PLC.........uiiuieviivenneinsensensuicssnssesssissssssessssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssas 75
8.1 UZivatelSké PIOMENNE...........cccuiieiuieieiiieertieerteeesteeesteeesteeesseeessseeessseeessseessssessssssssssseesssseennes 75
8.2 SYStEMOVE PIOMEIINE. ........eeruieeieeriieeieeniterieesttesteesttesseesstesseesssesseesssessseesssesssassssessseesssseesnns 75
8.2.1 Parkovaci POIONA.....ccccuiiiiiiiiiiecieeeeeee et s e 75
8.2.2 Limity Obrab8ciN0 PrOStOTU.......eivuiirieiiieeieeiieeieette ettt ettt e e 75
8.2.3 POlONY NASITOJE...cecviieiieiiieeieeiteeeie et eeie et et e et e stessteesbeesteesseeesseesssesssaesssasseesssesseennns 76
8.2.4 INfOIMACE 0 NMASIIOJi.cc.uveerieeeieeiieerieeitieeie et esteesteesteebeessaeeseesseessseessseesseeessseesensseessnssens 76
8.2.5 AdIeSy JEANOLEK......eeeiiiiieiieiiieeieeteete ettt ettt e et e s be e aa e s be et e e s nbae e e araeeennnae 77
8.2.6 Hodnoty rychlosti PORYDU......cc.uiiiiiiiiiieeeecee e 77
8.2.7 Hodnoty prevodu KI/MIM........coociiiiiinieriieieeieeteecet ettt 78
8.2.8 PIOMENNE VSTUPUL...cuveeuveserereeiesteeiteeseseesseesesseesseesesssessesssesseessesssesssessesssesssessesssessessnses 78
8.2.9 Proménné pohyblivého SeNZOru NASIIOJe........coeuiiruiiriiiiiieeieete et 79
8.2.10 Proménné pevného SeNzZoru NASIIOJE. .......ccueeeueerieririenierieenteeteeseeesseesseessessseessssessnnens 79

D CYDY..cuiiirniicnnninnnnisssnnisssencssnnsssanssssasssssssssssasssssssssssssssssssssssssesssssessssssssssssssasssssasssssasssssasssssassssss 80
9.1 HIASENT ChYD....eiieiiiiieeeeeeeee ettt sttt st e st e et e et e e s nbe e e sataeeennns 80

helpdesk@gravos.cz 7 WWW.gravos.cz


mailto:helpdesk@gravos.cz

W Programatorsky manual 1 Uvodem - Uvodem Armote v1.99

1 Uvodem

SWPLC v CNC fidicim systému Armote slouzZi predevSim pro prizptsobeni systému specifickym
pozadavktim pro tkoly fidiciho systému. Ty se liSi stroj od stroje a neni je mozné fesit jednoduchou
vestavénou funkci, protoze jejich fyzicka realizace mtize byt provedena mnoha riznymi zpisoby.
Typicky automaticka vymeéna néstrojii, automaticky vyménik obrobki, hlidani a kontrola stavu stroje
ve specifickych okamzicich, které miZou ale nemusi byt na stroji implementovany.

Veskeré fizeni pomoci SWPLC je ovladano udalostmi systému. Pro vétSinu udalosti v sw Armote Ize
specifikovat makro prikazl nebo instrukci pred a po provedeni vestavénych funkci. Samotné makro
miZe obsahovat prfimo instrukce jednotky GVE nebo prikazy PLC. Vyjimkou jsou udélosti stavu
stroje (stav PFipraven, Cekdm a Cinnost), které nemaiji udalost pro vypnuti vystupu, protoZe stroj se
miiZe nalézat pouze v jednom ze zminénych stavi a stavy stroje se prepinaji.

PLC udélost Armote je situace ve které se mize Armote nachazet a pomoci makra PLC lze popsat
jak se ma systém v konkrétni situaci zachovat.

1.1 Zakladni vlastnosti

Udélostmi fizené sw PLC.

UmozZnuje ovladat vSechny GVE jednotky pripojené k systému.

Programovatelné pomoci jednoduchych piikazi.

223 systémovych a 64 uzivatelskych udalosti.

Nastavitelné vlastnosti udalosti, moZnost pri chybé udalost opakovat nebo chybu ignorovat.
Pouziti proménnych a matematickych vyrazi.

Vétveni zpracovani makra udalosti pomoci podminek.

Instrukéni reZim pro primé ovladani GVE jednotky pomoci jejich instrukci.

Hloubka zpracovani, z jedné udalosti mohou byt spoustény dalsi udalosti.

UmoZinuje presmeérovat relé vystup z hlavni interpolacni na libovolnou jinou jednotku.

€ € € € € < < < < <

Export a import makra udalosti do souboru.
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2 Nastaveni
2.1 Obecné

Veskeré nastaveni SWPLC najdete v menu Stroj/Nastaveni/PLC. Zde naleznete zaloZky Nastaveni,

Proménné PLC a Udadlosti.

V3se, co je na zalozkach Parametry a Udadlosti, se uklada do samostatného a nezavislého souboru
s priponou pcfg. Hodnoty na zéloZce Nastaveni, vCetné cesty a nazvu souboru, se ukladaji do

souboru s nastavenim stroje.

2.2 Udalosti

' 2.2.1 Editace makra udalosti

Veskeré udalosti a jejich makra jsou v systému dostupné z menu Stroj/Nastaveni/PLC, zaloZka

Udadlosti.

Vybranim udalosti v seznamu Uddlosti, je moZzné do okna Makro napsat prikazy nebo instrukce,

které se maji pri spusténi prislusné udalosti provést.

V seznamu udalosti jsou prazdné udalosti oznaCeny Sedou barvou, udalosti obsahujici néjaké makro

jsou oznaceny (St

P aven ok Ce

Ridzné
Zobrazeni
Komunikace

Nezav.osa £
Pfesnost

Pravitka
Ostatni

MNastaveni Udalosti F'loménnéF'LE] Help ]

Udalost

takro: 12-Spindle OnCwW_Start(b43)
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11) RefATC_End

13) SpindleOnCW_End({M3)

14) SpindleDnCCW _Start{Ha
15) SpindleOnCCY End{H4)

16) SpindleOff_Start(H5)

17) SpindleOff_End(H5)
18) SpindleRpm_Start

19) SpindleRpm_End

28) CoolantOn_Start(HB8)

21) CoolantOn_End(H8)

Wlasthiosti |

Expart | Imnpirt | & Spustit | v Test nasucho

Adr=DI01ADR
Timeout=p11

if TimeOut
MsgErr=p23
EndPlc=False
EndIf

4

Input=p3,p4 ;musi byt nastreoj upnut

3
Expart Irnpaort

-

Pozn. |poznémka k nastaveni

Zamek ‘ Ulozit ‘ Madizt

| x Cancel

,/DKl
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\ 2.2.2 Import udalosti ze souboru

Obsah udalosti lze importovat vybranim konkrétni udalosti k importu v okné seznamu udalosti
a tlacitkem Import. Pokud se nazev souboru shoduje s nazvem udalosti, je obsah souboru
automaticky importovan do prisluSné udalosti. Pokud ne, importuje se do pravé vybrané udalosti.

\ 2.2.3 Export udalosti do souboru \

Obsah udalosti lze exportovat do souboru vybranim konkrétni udalosti v okné seznamu udalosti
a tlacitkem Export. Nazev souboru se automaticky prednastavi na nazev exportované udalosti.

| 2.2.4 Vlastnosti udalosti |

Kazdé makro miiZe mit nastavené svoje vlastnosti.

ZObrath dlalog Opakovanl:
Pokud pfi udalosti vznikne chyba zpracovani nebo zpracovani 4) ToolChange_Start
udalosti bude ukonceno s chybou, bude zobrazen dialog opakovani v Bt daicg anakavint
udalosti. Vném je mozZné rozhodnout, zda bude udalost opakovéana [ Pavalt ignorovant chyby
(napf. po odstranéni priciny chybového stavu) nebo ukoncena. [ Opakovat celé ovladani vistupu
Povolit ignorovani chyby: Chovén pfi chybe

(* Prerdit prac. cyklus
Zpristupni tlacitko Ignorovat v dialogu opakovani chyby. Pokud £ Ukanéit prac. cyklus
bude tlacitko pouZito, bude chyba ignorovana a stroj bude

pokracovat dale v ¢innosti. o 0K K Cancel

Opakovat celé ovladani vystupu:

Pokud pred ukoncenim udélosti v oSetfeni chybovych stavii vypnete néjaky vystup, bude pfi této
volbé prfi pokusu o opakovani znovu spuSténo celé ovladani vystupu, i jeho opétovné sepnuti
a spusténi prislusnych udalosti.

Chovani pri chybé:

Zde lze nastavit jak se systém zachova po stisku tlacitka
Ukoncit v dialogu opakovani udalosti v pripad€, Ze se chybu
40) TCoverOn_Start nepodaii odstranit ani opakovanim udalosti.

Chyba PLC krytu nastroji

Zkusit znowu Prerusit prac. cyklus — dojde k preruseni pracovniho cyklu.

Ukoncit prac. cyklus — dojde k ukonceni pracovniho cyklu
a navratu systému do stavu Pripraven.

Ukondit, nehibat
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\ 2.2.5 Test makra udalosti

Vybrané makro udalosti 1ze spustit z okna editace tlacitkem Test.

Pokud je zaSkrtnuta volba Spustit na sucho, dojde pouze ke kontrole spravnosti zapisu makra
a nebude vykonana Zadna akce (Zadné pohyby stroje ani ovladani vystupt).

Po testu se objevi okno systémového logu PLC s vysledky testu zpracovani jednotlivych prikazd,
casu, doby zpracovani a zda test probéhl tispésné.

Pokud béhem testu dojde k chybé, test se zastavi u prvni chyby. Ostry test vybrané udalosti spusti
pouze jeji makro, pevna funkce Armote nebude spusténa (udalost PLC miiZe byt pfed i za pevnou
funkci systému).

Pokud jsou jako parametry prikazu pouZité proménné nebo matematické vyrazy, je vysledna hodnota
zobrazena na fadku Result hned za prikazem. Lze tak zkontrolovat, zda je v pouZité proménné
spravna hodnota nebo jestli pouZiti matematickych funkci a proménnych bude mit poZadovany
vysledek.

5ys:i=== TestEvent:8 (Depth=1) Armote_Start ===
: CHD OK: cmd

: Result=Command mode

: CHD OK: Adr=Dio1Adr

: Result=2

: CHD OK: if input=p42:p9

: Result=Input=2 State=1

: CHD OK: MsgErr=p24

: Result=PLC Hessage :MEM TLAK VZDUCHU

:CHD DK: EndPlc=false

:CHD DK: endif

:=== EndEvent:8 {Depth=8, Time=8.8185) ===
S[[[ TEST OK' 111

O Syzlog Erar log Carn log PLC log | Cas ‘Ddsazeni & Ok
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3 Vetveni

K vétveni a tedy mozZné zméné poradi provadéni udalosti dochazi tam, kde se ¢eka na rozhodnuti
obsluhy. Typicky ru¢ni vymeéna nastroje, preruseni pracovniho cyklu apod.

Béh udalosti PLC lze dale vétvit pomoci podminek pro podminéné zpracovani casti makra udalosti
nebo spousténi udalosti pomoci prikazu.

Béh udalosti lze vétvit pomoci prikazii:

If Input — podminkou je stav jednoho vstupu.

If M-Input  — podminkou jsou stavy vice vstupu.

If Error — podminkou je chyba zpracovani.

If Halted — podminkou je zastaveni pracovniho cyklu.

If Timeout  — podminkou je vyprSeni casu po ktery ceka prikaz Input na stav vstupu.

If PanelActive — podminkou je oteviené konkrétni okno v systému.

Jednotlivé prikazy jsou popsany dale v tomto manualu.
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4 Makro udalosti PLC

Makro udalosti 1ze psat dvéma zptisoby. Piikazové nebo instrukcné. Kazda udalost zacina vychozim
nastavenim v prikazovém rezimu, ve kterém je makro psano pomoci prikazii PLC.

V instruk¢nim reZimu je makro psano primo v instrukcich ovladané jednotky, kde pri pouZiti zalezi
na podpore instrukci konkrétni ovladané jednotky.

4.1 Prepinani rezima udalosti
Makro pro kaZzdou udalost je psano v instruk¢énim reZimu nebo prikazovém reZimu. Ktery reZim se
ma pouZit je nutné nastavit na zacatku makra kazdé pouZité udalosti. Vychozi je prikazovy rezim.

4.1.1 Instrukcéni rezim

V instrukénim reZimu jsou prikazy makra psany v instrukcich jednotky. Které instrukce lze pouZit
tedy zavisi na konkrétni jednotce, kterou makro ovlada. Instrukce jsou jednotce odesilany tak, jak
jsou napsany. Automaticky je doplnéna pouze adresa jednotky, nastavena prikazem ADR.
V instrukénim reZimu neni kontrola syntaxe makra nebo podpory instrukce jednotkou.
Instrukce kazdé jednotky jsou popsany v tplné verzi dokumentace ke konkrétni jednotce.

K prepnuti do instruk¢niho rezZimu slouZzi prikaz INS.

4.1.2 Prikazovy rezim

V prikazovém reZzimu lze pouZzit prikazy, které jsou nezavislé na konkrétni ovladané jednotce.
Preklad do instrukci jednotky obsluhuje SWPLC, které je soucasti Armote.

K prepnuti do ptikazového reZimu slouZzi piikaz CMD.
Prikazy jsou psany ve formatu:

<prikaz>=<parametry prikazu>
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4.2 Komentare

Do makra lze psat ke kaZzdému piikazu nebo instrukci komentaF na konci fadku. VSe co je za
stfednikem je ignorovano.

Priklad: MSG=hotovo ;zobrazit dokonceni uddlosti.

4.3 Pouziti proménnych jako parametr prikazu

Misto konkrétnich hodnot a souradnic pro prikazy, 1ze hodnoty dosadit pouZitim proménnych.

Napf misto ADR=0 lze prikaz zapsat ve formé ADR=IpAdr. Pokud je adresa interpolacni jednotky 0,
obé moZnosti zapisu prikazu maji stejny vysledek.

PouzZiti proménnych je vhodné zejména tam, kde hodnota parametru prikazu neni stroj od stroje
stejna nebo v dobé psani makra nemusi byt znama. Napf. pokud chceme nastavit rychlost pohybu
pro pifikaz MOVEABS na hodnotu rychloposuvu, lze pouZit SPEED=VRapid misto SPEED=100.

TéZ je vhodné pouZiti proménnych pro hodnoty, které potfebujeme nastavit mimo vlastni makro
udalosti, napf. relativni souradnice pohybu pro pfikaz MOVEREL. Ptikaz zapiSeme v makru udalosti
napif. MOVEREL=X p1 a pro hodnotu soufadnice X je pak pouZita hodnota proménné PL.C p1, kterou
lze nastavit na zaloZce Proménné PLC v nastaveni.

Proménné PLC obsahuji i pole pro popis, k ¢emu proménna slouZi a prizptisobeni PL.C konkrétnimu
stroji je jednodussi. Lze pak pouZit prednastavend makra a hodnoty parametri prikazti nastavit
v jedné tabulce, misto prepisovani hodnot pfimo v makru.

4.4 Pouziti matematickych vyrazu
Pri praci s parametry prikazu lze pouZit i matematické operace, které je mozné kombinovat
S proménnymi.
Priklad:
Speed=VRapid-p1 ;pouZit rychlost rychloposuvu — hodnota uZivatelské proménné p1
Speed=VRapid/2 ;nastavit rychlost pohybu na V2 rychlosti rychloposuvu
Speed=p1+p2 ;pouZit pro rychlost soucet hodnot proménnych p1 a p2

Moiné vyrazy:

+ - scitani

- - odcitani

* - ndsobeni

/ - déleni

Abs(x) — absolutni hodnota.
Frac(x) — desetinna cast.
Trunc(x) — ofiznuti desetinné Casti.
Sin(x) — sinus.

Cos(x) — kosinus.

Tg(x) — tangens.

ArcSin(x) — Arkus sinus.
ArcCos(x) — Arkus kotangens.
ArcTg(x) — Arkus tangens
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(hloubka zpracovani)

4.5 Vnorovani udalosti (hloubka zpracovani)
V PLC v Armote lze béhem zpracovani jedné udalosti spustit dalSi udalost jeSté neZ zpracovani prvni
udalosti skonci. Typicky ovladani vystupu pomoci pfikazu Output spusti prislusné udalosti kolem
pevné funkce pro ovladani vystupu, PL.C v takovém ptipadé spousti PL.C samo sebe (rekurze).

Po skonceni vnorené udalosti, pokracuje PLC ve zpracovani makra udalosti, ktera spustila vnorenou
udalost od mista, kde doslo ke spuSténi vnorené udalosti. Pfi navratu dojde k obnoveni proménnych
udalosti nastavenych pomoci prikazti Adr,Speed,Timeout a prepinace zptisobu zpracovani udélosti
(Cmd/Ins).

Priklad:

V Udalosti Cycle_start pouZijeme nasledujici makro:

Adr=IpAdr ;nastavime adresu jednotky na interpolacni jednotku
Output=CoolantOn ;zapne vystup chlazeni interpolacni jednotky
Sleep=1000 ;pockdme 1s

Co se stane:

Béhem zpracovani udalosti Cycle_Start je na druhém fadku pouZzit prikaz Output, ktery spusti udalost
CoolanOn_Start, pak dojde k sepnuti prisluSného vystupu, poté dojde ke spuSténi udalosti
CoolantOn_End. Po dokoncCeni téchto udalosti se PLC vrati ke zpracovani udalosti Cycle_Start na
dalSim fadku po prikazu Output. Pokud v udalostech CoolanOn_Start a CoolanOn_End dojde ke
zméné nastaveni adresy prikazem Adr, pri navratu do udalosti Cycle_Start dojde k obnoveni pivodni
hodnoty adresy nastavené prikazem Adr v udalosti Cycle_Start.

Max hloubka vnoreni udalosti je 16.
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4.6 Podminéné zpracovani

Béhem zpracovani udalosti 1ze nékteré prikazy vykonat pouze po splnéni urcité podminky. Tim Ize
fidit jak ma PLC reagovat na konkrétni stav stroje.

Pokud chceme nékteré piikazy vykonat napf. pouze pokud se néktery vstup bude nalézat v urcitém
stavu, pouZijeme parovy prikaz IF INPUT a ENDIF. Podminka vstupu se definuje na zacatku prikazu
v zapisu ptikazu IF INPUT.

Prikazem ENDIF se ukoncuje blok prikazi, které budou vykonany pokud bude podminka splnéna.

Tedy prikaz IF INPUT=7,0 zpusobi, Ze nasledujici prikazy budou vykonany pouze pokud vstup ¢.7
bude sepnut (jeho stav bude 0 — vstup sepnut).

Priklad:

V udalosti TCoverOn_Start (zaCatek otevieni krytu zasobniku nastroji) pouZijeme nasledujici makro
pro kontrolu tlaku vzduchu pro otevieni krytu zasobniku nastroji. Tlakovy snimac je pfipojen
k interpolacni jednotce na vstup ¢.5 a pokud je tlak v poradku, snimac sepne vstup na jednotce.

Adr=IpAdr snastavime adresu na interpolacni jednotku.

Timeout=500 ;na stav vstupu budeme cekat max. 0.5s.

IF Input=5,1 ;kdyZ bude vstup 5 na intrp. jednotce rozepnut budou vykondny prikazy az
k EndIF.

MsgERR=Neni tlak vzduchu ;upozornit na chybu tlaku vzduchu.

EndPIc=False ;ukonc¢ime PLC s chybou, dojde k zastaveni.

EndIF sukonceni bloku prikazii podminéného zpracovdni.

Msg=Tlak vzduchu v porddku ;zobrazit zprdvu Ze je tlak v poradku.

Co se stane:

Makro v prikladu k udélosti TcoverOn_Start v pripadé Ze nebude béhem 0.5s od zacatku zpracovani
ptikazu IF Input vstup na interpolacni jednotce rozepnut (nedojde ke ztraté tlaku), zobrazi zpravu:
Tlak vzduchu v poradku a po odkliknuti zpravy, Armote pokracuje dal v chodu.

Tedy bude sepnut vystup na interpolacni jednotce nastaveny na funkci krytu nastrojti a pak probéhne
spuSténi udalosti TcoverOn_End, kde lze podobnym zptisobem zkontrolovat, zda k otevieni krytu
zasobniku nastroji skutecné doslo a oSetfit pripad, kdyby k otevieni nedoslo.

Pokud pfi zacatku zpracovani prikazu IF Input bude vstup ¢.5 rozepnut (stav 1), dojde k zobrazeni
chybové zpravy: neni tlak vzduchu a PLC bude ukonceno s chybou. Systém nebude dal pokracovat
a nedojde ani k sepnuti vstupu nastaveného na funkci Kryt nastroji, protoZe udéalost TcoverOn_Start
je spusSténa jeSté pred samotnym ovladani vystupu.

PrekrocCeni max. doby cekani na stav vstupu nastavenou prikazem Timeout neni u prikazu IF Input
povazovano za chybu. Zpracovani makra bude pokracovat za prikazem EndIF. PtekroCeni max. doby
cekani lze po prikazu IF Input zpracovat dalSim pfikazem podminéného zpracovani IF Timeout.
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5 Udalosti PLC

5.1 Systémové udalosti systému

VétSina udalosti je spousSténa vnitini logikou systému, podle toho v jaké situaci se zrovna systém
naléza. Udalosti jsou tedy pro konkrétni situace systému spoustény automaticky.

0 — Armote_Start (spusténi systému)

Udalost je provedena jako prvni udalost PLC ze vSech udélosti hned po nacteni nastaveni stroje
a PLC. Tato udalost je provedena od spusténi systému pouze jednou. V této udalosti je vhodné
provést vSechny jednorazové piikazy, kontroly a inicializace.

1 — Armote_End (ukon¢eni systému)

Udalost je provedena jako posledni pfi ukonceni systému, pred odpojenim komunikacnich porti.
Je provedena za dobu chodu pouze jednou. V této udalosti je vhodné provést veSkeré nastaveni
vystupil do vychoziho stavu tak, aby bylo mozné stroj bezpecné vypnout.

\2 — Cycle_Start (spusténi pracovniho cyklu) \

Udalost je provedena hned po spusténi pracovniho cyklu jako prvni. Vhodné napf. pro kontroly
upnuti obrobku, provedeni automatické vymény obrobku apod.

\3 — Cycle_End (konec pracovniho cyklu) \

Udalost je provedena jako posledni béhem pracovniho cyklu pred jeho koncem, tedy aZz po
zaparkovani stroje, vypnuti vietene atd. Tésné pred vstupem stroje do stavu Pripraven.

\4 — ToolChange_Start (zacatek vymény nastroje) \

Udalost je provedena pfi zpracovani M-kédu M6 pro vyménu nastroje jako prvni, tedy pred odjetim
na polohu vymény. Udalost je provedena pfi rucni i automatické vymeéné. Pti automatické vymeéné je
vhodna napf. k otevieni krytu zasobniku nastrojt.

\5 — ToolChange_End (konec vymény nastroje) \

Udalost je provedena na konci procesu vymény nastroje. Je provedena pfi rucni i automatické
vymeéné. Pii automatické vyméné néstroje je vhodna napt. k zavieni krytu zasobniku néstroj.

\6 — MTC-ToTpos_Motion_Start (start pohybu na misto ruéni vymeény nastroje) \

Udalost je provedena pred pohybem na polohu vymény a po provedeni udalosti 4-MTC-Start.
Je provedena pouze pokud neni pouZita automaticka vymeéna nastroje.
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\7 — MTC-ToTpos_Motion_End (konec pohybu na misto ruéni vymény nastroje) \

Udalost je provedena po skonceni pohybu na polohu vymény nastroje. Je provedena pouze pokud
neni pouZita automaticka vyména nastroje.

\8 — ATC-Load (vyzvednuti nastroje z automatického vymeéniku) \

Pokud je cislo predchoziho nastroje vétsi nez 0, je tato udalost provedena jako druha pri automatické
vymeéneé nastroje (M-kod M6). Pokud neni pouZita automatickd vymeéna, tato udalost neni provadéna.

9 — ATC-Unload (vraceni predchoziho nastroje do automatického vymeéniku) \

Udalost je provedena jako prvni pfi automatické vyméné nastroje (M-kéd M6) a pokud je Cislo
posledniho nastroje vétsi neZ 0. Pokud neni pouZita automaticka vyména nebo je cislo posledniho
nastroje 0, tato udalost provadéna neni.

10 — RefATC_Start (zacatek reference vyméniku nastroju)

Udalost je provadéna jako soucast referencnich pohybli pokud je pouZita automatickd vymeéna
nastroje. Je spuSténa aZz po provedeni reference os Z,Y,X,A. Vhodné pro ustaveni bubnovych
vymeéniki nastroje do vychozi polohy a referenci vietene po zapnuti stroje.

Pro referenci vyméniku neni v Armote vestavéna funkce, tedy hned po udalosti 10-RefATC_Start
nasleduje udalost 11-RefATC_End.

11 — RefATC_End (konec reference vyméniku nastroju) \

Udalost je provadéna jako soucast referencnich pohybli pokud je pouZita automatickd vymeéna
nastroje. Udalost je spuSténa po provedeni reference os Z,Y,X,A a po udalosti 10-RefATC_Start.

Pro referenci vyméniku neni v Armote vestavéna funkce, tato udalost nasleduje hned po udalosti
10-RefATC.

\12 — SpindleOnCW_Start(M3) (za¢atek zapnuti vietene doprava)

Udalost je spuSténa vZdy, je-li zapnuto vieteno béhem pracovniho cyklu (M-kéd M3), nebo je-li
vieteno spuSténo napf. z JOG panelu. Je spuSténa pred samotnym ovladanim vystupu REO
a analogového vystupu 0-10. V vestavénou funkci, je tedy vhodna k provadéni kontrol a ukonti
nezbytnych pro spusténi vietene.

\13 — SpindleONnCW_End(M3) (konec zapnuti vietene do prava)

Udalost je provedena béhem pracovniho cyklu (M-kéd M3), nebo je-li vieteno spusténo napt z JOG
panelu. Udalost je spusSténa po provedeni udalosti 12-SpindleOnCW_Start(M3), vestavéné funkce
ovladani vystupu REQ a analogového vystupu 0-10 V. Je tedy vhodna k provedeni kontroly roztoceni
vietene a kontroly dosaZeni poZadovanych otacek externim signalem napf. z frekven¢niho ménice.
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\14 — SpindleOnCCW_Start(M4) (zacatek zapnuti vietene doleva)

Udalost je provedena béhem pracovniho cyklu M-kédem M4. Udalost je spuSténa pred provedenim
funkce VretenoCCW DIO jednotky pro ovladani vystupu a pred ovlddanim analogového vystupu
0-10 V vestavénou funkci. Je tedy vhodna k provadéni kontrol a tikonti nezbytnych pro spusténi
vietene. Udalost je spuSténa i v pripadé, Ze neni DIO jednotka pfipojena nebo neni Zadny vystup DIO
jednotky nastaven na funkci VietenoCCW. Lze ji tedy pouZit i k presmérovani ovladani vystupu
mimo DIO jednotku.

15 — SpindleONnCCW_End(M4) (konec zapnuti vietene doleva)

Udalost je provedena béhem pracovniho cyklu M-kédem M4. Udalost je spuSténa po provedeni
udalosti 14-SpindleOnCCW_Start(M4) a provedeni funkce VretenoCCW DIO jednotky a pred
ovladanim analogového vystupu 0-10 V vestavénou funkci. Je tedy vhodna k provedeni kontroly
roztoCeni vietene a kontroly dosaZeni poZadovanych otacek externim signalem napt. z frekvenc¢niho
meénice. Udalost je spusténa i v pfipadé, Ze neni DIO jednotka pfipojena nebo neni Zadny vystup DIO
jednotky nastaven na funkci VietenoCCW. Lze ji tedy pouZit i k pfesmérovani ovladani vystupu
mimo DIO jednotku.

16 — SpindleOff_Start(M5) (zac¢atek vypnuti vietene)

Udalost je provedena béhem pracovniho cyklu M-kédem M5 nebo pfi vypnuti napf. z JOG panelu
hned jako prvni.

17 — SpindleOff_End(M5) (konec vypnuti vietene)

Udalost je provedena béhem pracovniho cyklu M-kédem M5 nebo pfi vypnuti napt z JOG panelu po
udalosti 16-SpindleOff_Start(M5), DIO a vestavéné funkce. Je vhodna naprf. k cekani na zastaveni
pomoci externiho signalu napf. z frekvencniho ménice.

18 — SpindleRpm_Start (zacatek zmény otacek vretene)

Udalost je provedena pii kazdé zméné rychlosti otaceni vietene pomoci G-kddu S nebo naprt. z JOG
panelu hned jako prvni, jeSté pred ovladanim analog vystupu 0-10 V a udalosti 19-SpindleRpm_End.

19 — SpindleRpm_End (konec zmény otacek vietene)

Udalost je provedena jako posledni pfi kaZzdé zméné rychlosti otaceni vietene pomoci G-kédu S nebo
napr. z JOG panelu po udalosti 18-SpindleRpm_Start a ovladani vystupu 0-10V vestavénou funkci.

20 — CoolantOn_Start(M8) (za¢atek zapnuti chlazeni nastroje)

Udalost je provedena na zacatku ovladani chlazeni pomoci M-kédu M8 nebo napf. z JOG panelu
hned jako prvni, jesté pred ovladanim vystupu vestavénou funkci. Udalost je spusténa i kdyZz Zadny
vystup na interpolacni jednotce neni nastaven na funkci ovladani chlazeni. Vestavéna funkce ovlada
vystup nastaveny na funkci Chlazeni na interpolacni jednotce.
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\21 — CoolantOn_End(M8) (konec zapnuti chlazeni nastroje)

Udalost je provedena na konci ovladani chlazeni pomoci M-kédu M8 nebo napt. z JOG panelu po
provedeni ovladani chlazeni pomoci vestavéné funkce. Je spuSténa i kdyZ Zadny vystup na
interpolacni jednotce neni nastaven na funkci ovladani chlazeni. Vestavéna funkce ovlada vystup
nastaveny na funkci Chlazeni na interpolacni jednotce.

22 — CoolantOff_Start (zac¢atek vypnuti chlazeni nastroje )

Udalost je provedena na zacatku ovladani chlazeni pomoci M-kédu M9 nebo napt. z JOG panelu
hned jako prvni, jeSté pred ovladanim chlazeni pomoci vestavéné funkce. Udalost je spuSténa i kdyZz
Zadny vystup na interpolacni jednotce neni nastaven na funkci ovladani chlazeni. Vestavéna funkce
ovlada vystup nastaveny na funkci Chlazeni na interpolacni jednotce.

23 — CoolantOff_End (konec vypnuti chlazeni nastroje )

Udalost je provedena na konci ovladani chlazeni pomoci M-kédu M8 nebo napt. z JOG panelu po
provedeni ovladani chlazeni pomoci vestavéné funkce. Udalost je spuSténa i kdyZ Zadny vystup na
interpolacni jednotce neni nastaven na funkci ovladani chlazeni. Vestavéna funkce ovlada vystup
nastaveny na funkci Chlazeni na interpolacni jednotce.

24 — AirBlowOn_Start (zac¢atek zapnuti ofuku nastroje)

Udalost je provedena na zacatku ovladani ofuku nastroje pomoci M-kédu M14 nebo napr. z JOG
panelu pred provedenim vestavéné funkce. Udalost je spuSténa i kdyZ Zadny vystup na interpolacni
jednotce neni nastaven na funkci ovladani ofuku nastroje. Vestavéna funkce ovlada vystup nastaveny
na funkci Ofuk ndstroje na interpolacni jednotce.

25 — AirBlowOn_End (konec zapnuti ofuku nastroje)

Udalost je provedena na konci ovladani ofuku nastroje pomoci M-kédu M14 nebo napt. z JOG
panelu po provedeni ovladani chlazeni pomoci vestavéné funkce. Je spusténa i kdyZ Zadny vystup na
interpolacni jednotce neni nastaven na funkci ovladani ofuku ndstroje. Vestavéna funkce ovlada
vystup nastaveny na funkci Ofuk ndstroje na interpolacni jednotce.

26 — AirBlowOff_Start (za¢atek vypnuti ofuku nastroje)

Udalost je provedena na zacatku ovladani ofuku nastroje pomoci M-kédu M15 nebo napt. z JOG
panelu hned jako prvni, jeSté pred ovladanim pomoci vestavéné funkce. Udalost je spusSténa i kdyZ
Zadny vystup na interpolacni jednotce neni nastaven na funkci ovladdani ofuku nastroje. Vestavéna
funkce ovlada vystup nastaveny na funkci Ofuk ndstroje na interpolacni jednotce.

27 — AirBlowOff_End (konec vypnuti ofuku nastroje)

Udalost je provedena na konci ovladani ofuku nastroje pomoci M-kédu M15 nebo napt. z JOG
panelu po provedeni ovladani chlazeni pomoci vestavéné funkce. Udalost je spusSténa i kdyZ Zadny
vystup na interpolacni jednotce neni nastaven na funkci ovladani ofuku nastroje. Vestavéna funkce
ovlada vystup nastaveny na funkci Ofuk ndstroje na interpolacni jednotce.
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\28 — LaserOn_Start (zacatek zapnuti laseru)

Udalost je provedena na zacatku ovladani laseru pomoci M-kédu M12 nebo napt. z JOG panelu pred
provedenim vestavéné funkce. Je spuSténa i kdyZz Zadny vystup na interpolac¢ni jednotce neni
nastaven na funkci ovladani laseru. Vestavéna funkce ovlada vystup nastaveny na funkci Laser na
interpolacni jednotce.

29 — LaserOn_End (konec zapnuti laseru)

Udalost je provedena na konci ovladani ofuku nastroje pomoci M-kédu M12 nebo napt. z JOG
panelu po provedeni ovladani chlazeni pomoci vestavéné funkce. Je spusténa i kdyZ Zadny vystup na
interpolacni jednotce neni nastaven na funkci ovladani laseru. Vestavéna funkce ovlada vystup
nastaveny na funkci Laser na interpolacni jednotce.

30 — LaserOff_Start (zaCatek vypnuti laseru)

Udalost je provedena na zacatku ovladani laseru pomoci M-kédu M13 nebo napt. z JOG panelu pred
provedenim vestavéné funkce. Je spuSténa i kdyZ Zadny vystup na interpolacni jednotce neni
nastaven na funkci ovladani laseru. Vestavéna funkce ovlada vystup nastaveny na funkci Laser na
interpolacni jednotce.

31 — LaserOff_End (konec vypnuti laseru)

Udalost je provedena na konci ovladani ofuku nastroje pomoci M-kédu M13 nebo napt. z JOG
panelu po provedeni ovladani chlazeni pomoci vestavéné funkce. Je spusténa i kdyZ Zadny vystup na
interpolacni jednotce neni nastaven na funkci ovladani laseru. Vestavéna funkce ovlada vystup
nastaveny na funkci Laser na interpolacni jednotce.

\32 — TClampOn_Start (zac¢atek uvolnéni nastroje z vietene)

Udalost je provedena na zacatku ovladani uvolnéni nastroje z vietene pred provedenim vestavéné
funkce. Je spusSténa i kdyZ Zadny vystup na interpolacni jednotce neni nastaven na funkci ovladani
uvolnéni nastroje. Vestavéna funkce ovlada vystup nastaveny na funkci Uvolnéni ndstroje na
interpolacni jednotce. Udalost je mozZné spustit pouze PLC prikazem Output=TClampOn.

\33 — TClampOn_End (konec uvolnéni nastroje z vietene)

Udalost je provedena na konci ovladani uvolnéni nastroje z vietene po provedenim vestavéné funkce.
Udalost je spusténa i kdyZ Zadny vystup na interpolacni jednotce neni nastaven na funkci ovladani
uvolnéni nastroje. Vestavéna funkce ovlada vystup nastaveny na funkci Uvolnéni ndstroje na
interpolacni jednotce. Udalost je mozné spustit pouze PLC prikazem Output=TClampOn.

Vhodné k provedeni napt. kontroly uvolnéni nastroje z vietene.

34 — TClampOff_Start (za€atek upnuti nastroje do vietene)

Udalost je provedena na zacatku ovladani uvolnéni nastroje z vietene pred provedenim vestavéné
funkce. Je spuSténa i kdyZ Zadny vystup na interpolacni jednotce neni nastaven na funkci ovladani
uvolnéni nastroje. Vestavéna funkce ovlada vystup nastaveny na funkci Uvolnéni ndstroje na
interpolacni jednotce. Udalost je moZné spustit pouze PLC prikazem Output=TClampOff.
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\35 — TClampOff_End (konec upnuti nastroje do vietene)

Udalost je provedena na konci ovladani uvolnéni nastroje z vietene po provedeni vestavéné funkce.
Je spusténa i kdyZ Zadny vystup na interpolacni jednotce neni nastaven na funkci ovladani uvolnéni
nastroje. Vestavéna funkce ovlada vystup nastaveny na funkci Uvolnéni ndstroje na interpolacni
jednotce. Udalost je moZné spustit pouze PLC prikazem Output=TClampOff.

Vhodné k provedeni napt. kontroly upnuti nastroje ve vieteni.

36 — MCoverOn_Start (zacatek otevieni krytu stroje)

Udalost je provedena na zacatku ovladani otevieni krytu stroje nebo odemceni zamku krytu stroje
pred provedenim vestavéné funkce zapnuti vystupu. Je spusSténa i kdyZ Zadny vystup na interpolacni
jednotce neni nastaven na funkci ovladani krytu stroje nebo zamku krytu. Vestavéna funkce ovlada
vystup nastaveny na funkci Kryt stroje na interpolacni jednotce. Udalost lze spustit i v PLC pomoci
prikazu Output=MCoverOn, je vSak vZidy ovladana vnitini logikou systému.

Udalost je vhodna k provedeni kontrol pred otevienim krytu nebo odemcéenim zamku krytu stroje.

37 — MCoverOn_End (konec otevreni krytu stroje)

Udalost je provedena na konci ovladani otevreni krytu stroje nebo odemceni zamku krytu stroje po
provedeni vestavéné funkce zapnuti vystupu. Je spuSténa i kdyZ Zadny vystup na interpolacni
jednotce neni nastaven na funkci ovladani krytu nebo zamku stroje. Vestavéna funkce ovlada vystup
nastaveny na funkci Kryt stroje na interpolacni jednotce. Vestavéna funkce je vSak vZdy ovladana
vnitini logikou systému. Udalost je vhodna k provedeni kontroly, zda doSlo k otevreni krytu.

38 — MCoverOff_Start (zacatek zavreni krytu stroje)

Udalost je provedena na zacatku ovladani zavreni krytu stroje nebo uzamceni zamku krytu stroje
pred provedenim vestavéné funkce vypnuti vystupu. Je spuSténa i kdyZ Zadny vystup na interpolacni
jednotce neni nastaven na funkci ovladani krytu stroje nebo zamku krytu. Vestavéna funkce ovlada
vystup nastaveny na funkci Kryt stroje na interpolacni jednotce. Udalost 1ze spustit i v PLC pomoci
ptikazu Output=MCoverOff, je vSak vidy ovladana vnitfni logikou Armote.

Udalost je vhodna k provedeni kontrol pred zavienim krytu nebo uzamceni zamku krytu stroje.

\39 — MCoverOff_End (konec zavreni krytu stroje)

Udalost je provedena na konci ovladani krytu stroje nebo uzamceni zamku krytu stroje po provedeni
vestavéné funkce vypnuti vystupu. Je spusténa vZdy i kdyZz Zadny vystup na interpolacni jednotce
neni nastaven na funkci ovladani krytu stroje nebo zamku krytu. Vestavéna funkce ovlada vystup
nastaveny na funkci Kryt stroje na interpolacni jednotce. Vestavéna funkce je vSak vZdy ovladana
vnitini logikou systému. Udalost je vhodna k provedeni kontroly, zda doSlo ke zavfeni krytu stroje.
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\40 — TCoverOn_Start (zacatek otevieni krytu nastroju)

Udalost je provedena na zacatku ovladani otevieni krytu nastrojii pred provedenim vestavéné funkce
zapnuti vystupu. Je spuSténa i kdyZ Zadny vystup na interpolacni jednotce neni nastaven na funkci
ovladani otevieni krytu nastrojii. Vestavéna funkce ovlada vystup nastaveny na funkci Kryt ndstrojti
na interpolacni jednotce. Udalost je mozné spustit pouze PLC piikazem Output=TCoverOn. Je
vhodna k provedeni kontroly mozZnosti otevieni krytu a tikonii predchazejicich otevieni krytu.

41 — TCoverOn_End (konec otevieni krytu nastrojti)

Udalost je provedena na konci ovladani otevieni krytu nastroji po provedeni vestavéné funkce
zapnuti vystupu. Je spusténa i kdyZ Zadny vystup na interpolacni jednotce neni nastaven na funkci
ovladani otevieni krytu nastrojii. Vestavéna funkce ovlada vystup nastaveny na funkci Kryt ndstrojti
na interpolacni jednotce. Udalost je moZné spustit pouze PLC ptikazem Output=TCoverOn. To je
vhodné k provedeni kontroly, Ze k otevieni krytu skutecné doslo.

42 — TCoverOff_Start (zacatek zavieni krytu nastrojua)

Udalost je provedena na zacatku ovladani otevieni krytu nastrojii pred provedenim vestavéné funkce
vypnuti vystupu. Je spusténa i kdyZ Zadny vystup na interpolacni jednotce neni nastaven na funkci
ovladani otevieni krytu nastroji. Vestavéna funkce ovlada vystup nastaveny na funkci Kryt ndstrojti
na interpolacni jednotce. Udalost je moZné spustit pouze PLC piikazem Output=TCoverOff. Je
vhodna k provedeni kontroly zavreni krytu.

43 — TCoverOff End (konec zavieni krytu nastroju) \

Udalost je provedena na konci ovladani otevieni krytu nastroji po provedeni vestavéné funkce
vypnuti vystupu. Je spuSténa i kdyZ Zadny vystup na interpolacni jednotce neni nastaven na funkci
ovladani otevieni krytu nastrojii. Vestavéna funkce ovlada vystup nastaveny na funkci Kryt ndstrojti
na interpolacni jednotce. Uddlost je moZné spustit pouze PLC ptikazem Output=TCoverOff. To je
vhodné k provedeni kontroly, Ze k zavieni krytu skutecné doslo.

\44 — DIO(IdleState) Start (zacatek zapnuti signalizace stavu stroje Pripraven) \

Udalost je provedena na zacatku stavu stroje Pripraven pred provedenim DIO funkce Stav-Pripraven
zapnuti vystupu. Je spuSténa i bez pfipojené DIO jednotky a nastaveného vystupu pro funkci
Stav- Pripraven.

45 — DIO(IdleState) End (konec zapnuti signalizace stavu stroje Pripraven) \

Udalost je provedena na zacatku stavu stroje Pripraven po provedeni DIO funkce Stav-Pripraven
zapnuti vystupu. Je spuSténa i bez pripojené DIO jednotky a nastaveného vystupu pro funkci
Stav- Pripraven.

46 — DIO(WaitState) Start (zadatek zapnuti signalizace stavu stroje Cekam) \

Udalost je provedena na zacatku stavu stroje Cekdm pred provedenim DIO funkce Stav-Cekdm
zapnuti vystupu. Je spuSténa i bez pripojené DIO jednotky a nastaveného vystupu pro funkci
Stav-Cekdm.
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\47 — DIO(WaitState) End (konec zapnuti signalizace stavu stroje Cekam) \

Udalost je provedena na za¢atku stavu stroje Cekdm po provedeni DIO funkce Stav-Cekdm zapnuti
vystupu. Je spusténa i bez pFipojené DIO jednotky a nastaveného vystupu pro funkci Stav-Cekdm.

\48 — DIO(RunState)_Start (zaéatek zapnuti signalizace stavu stroje Cinnost) \

Udalost je provedena na zacatku stavu stroje Cekdm pred provedenim DIO funkce Stav-Cinnost
zapnuti vystupu. Je spusténa i bez pripojené DIO jednotky a nastaveného vystupu pro funkci stav-
Cinnost.

\49 — DIO(RunState)_End (konec zapnuti signalizace stavu stroje Cinnost) \

Udalost je provedena na zac4tku stavu stroje Cekdm po provedeni DIO funkce Stav-éinnostv zapnuti
vystupu. Je spusténa i bez pripojené DIO jednotky a nastaveného vystupu pro funkci Stav-Cinnost.

\50 — DIO(M90)_Start (za€atek zapnuti uziv. vystupu M-kédem M90) \

Udalost je provedena po pouZiti M-kédu M90 pred provedenim DIO funkce M90/M91 zapnuti
vystupu. Je spusténa i bez pripojené DIO jednotky a nastaveného vystupu pro funkci M90/M91.

\51 — DIO(M90)_End (konec zapnuti uziv. vystupu M-kédem M90) \

Udalost je provedena po pouZiti M-koédu M90 po provedeni DIO funkce M90/M91 zapnuti vystupu.
Je spusténa i bez pripojené DIO jednotky a nastaveného vystupu pro funkci M90/M91.

\52 — DIO(M91)_Start (zaéatek vypnuti uziv. vystupu M-kédem M91) \

Udalost je provedena po pouziti M-kdédu M91 pred provedenim DIO funkce M90/M91 vypnuti
vystupu. Je spusténa i bez pripojené DIO jednotky a nastaveného vystupu pro funkci M90/M91.

53 — DIO(M91)_End (konec vypnuti uziv. vystupu M-kédem M91) |

Udalost je provedena po pouZiti M-kédu M91 po provedeni DIO funkce M90/M91 vypnuti vystupu.
Je spusténa i bez pripojené DIO jednotky a nastaveného vystupu pro funkci M90/M91.

54 — DIO(M92)_Start (za&atek zapnuti uziv. vystupu M-kédem M92) |

Udalost je provedena po pouziti M-kédu M92 pred provedenim DIO funkce M92/M93 zapnuti
vystupu. Je spusténa i bez pripojené DIO jednotky a nastaveného vystupu pro funkci M92/M93.

55 - DIO(M92)_End (konec zapnuti uziv. vystupu M-kédem M92) |

Udalost je provedena po pouZziti M-kédu M92 po provedeni DIO funkce M92/M93 zapnuti vystupu.
Je spusténa i bez pripojené DIO jednotky a nastaveného vystupu pro funkci M92/M93.

\56 — DIO(M93)_Start (za¢atek vypnuti uziv. vystupu M-kédem M93)

Udalost je provedena po pouZziti M-kédu M93 pred provedenim DIO funkce M92/M93 vypnuti
vystupu. Je spusténa i bez pripojené DIO jednotky a nastaveného vystupu pro funkci M92/M93.
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\57 — DIO(M93)_End (konec vypnuti uziv. vystupu M-kédem M93) \

Udalost je provedena po pouZiti M-kddu M93 po provedeni DIO funkce M92/M93 vypnuti vystupu.
Je spusténa i bez pripojené DIO jednotky a nastaveného vystupu pro funkci M92/M93.

\58 — DIO(M94)_Start (za¢atek zapnuti uziv. vystupu M-kédem M94) \

Udalost je provedena po pouziti M-kédu M94 pred provedenim DIO funkce M94/M95 zapnuti
vystupu. Je spusténa i bez pripojené DIO jednotky a nastaveného vystupu pro funkci M92/M93.

59 — DIO(M94)_End (konec zapnuti uziv. vystupu M-kédem M94) |

Udalost je provedena po pouZziti M-kédu M94 po provedeni DIO funkce M94/M95 zapnuti vystupu.
Je spusténa i bez pripojené I/0 jednotky a nastaveného vystupu pro funkci M94/M95.

60 — DIO(M95)_Start (zaéatek vypnuti uziv. vystupu M-kédem M95)

Udalost je provedena po pouZziti M-kédu M95 pred provedenim DIO funkce M94/M95 vypnuti
vystupu. Je spusténa i bez pripojené DIO jednotky a nastaveného vystupu pro funkci M94/M95.

\61 — DIO(M95)_End (konec vypnuti uziv. vystupu M-kédem M95) \

Udalost je provedena po pouZiti M-kddu M95 po provedeni DIO funkce M94/M95 vypnuti vystupu.
Je spusténa i bez pripojené DIO jednotky a nastaveného vystupu pro funkci M94/M95.

62 — DIO(M96)_Start (za&atek zapnuti uziv. vystupu M-kédem M96) |

Udalost je provedena po pouZiti M-kédu M96 pred provedenim DIO funkce M96/M97 zapnuti
vystupu. Je spusténa i bez pripojené DIO jednotky a nastaveného vystupu pro funkci M96/M97.

\63 — DIO(M96)_End (konec zapnuti uziv. vystupu M-kédem M96)

Udalost je provedena po pouZziti M-kédu M96 po provedeni DIO funkce M96/M97 zapnuti vystupu.
Je spusténa i bez pripojené DIO jednotky a nastaveného vystupu pro funkci M96/M97.

\64 — DIO(M97)_Start (za¢atek vypnuti uziv. vystupu M-kédem M97)

Udalost je provedena po pouziti M-kédu M97 pred provedenim DIO funkce M96/M97 vypnuti
vystupu. Je spusténa i bez pripojené DIO jednotky a nastaveného vystupu pro funkci M96/M97.

65 — DIO(M97)_End (konec vypnuti uziv. vystupu M-kédem M97) |

Udalost je provedena po pouziti M-kédu M97 po provedeni DIO funkce M96/M97 vypnuti vystupu.
Je spusténa i bez pripojené DIO jednotky a nastaveného vystupu pro funkci M96/M97.

\66 — DIO(M98)_Start (zaéatek zapnuti uziv. vystupu M-kédem M98) \

Udalost je provedena po pouZiti M-kédu M98 pred provedenim DIO funkce M98/M99 zapnuti
vystupu. Je spusténa i bez pripojené DIO jednotky a nastaveného vystupu pro funkci M98/M99.
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\67 — DIO(M98)_End (konec zapnuti uziv. vystupu M-kédem M98) \

Udalost je provedena po pouZiti M-kodu M98 po provedeni DIO funkce M98/M99 zapnuti vystupu.
Je spusténa i bez pripojené DIO jednotky a nastaveného vystupu pro funkci M98/M99.

\68 — DIO(M99)_Start (za¢atek vypnuti uziv. vystupu M-kédem M99) \

Udalost je provedena po pouziti M-kédu M99 pred provedenim DIO funkce M98/M99 vypnuti
vystupu. Je spusténa i bez pripojené DIO jednotky a nastaveného vystupu pro funkci M98/M99.

\69 — DIO(M99)_End (konec vypnuti uziv. vystupu M-kédem M99) \

Udalost je provedena po pouZiti M-kédu M99 po provedeni DIO funkce M98/M99 vypnuti vystupu.
Udalost je spusténa i bez pfipojené DIO jednotky a nastaveného vystupu pro funkci M98/M99.

\70 — DIO(LubricationOn)_Start (zacatek zapnuti vystupu mazani stroje)

Udalost je provedena na zacatku zapnuti mazani pred provedenim DIO funkce. Spousténi udalosti
zavisi na nastaveni DIO funkce Mazdni. Je spuSténa i bez pripojené DIO jednotky a nastaveného
vystupu pro funkci Mazdni.

71 — DIO(LubricationOn)_End (konec zapnuti vystupu mazani stroje)

Udalost je provedena na konci zapnuti mazani po provedeni DIO funkce. Spousténi udalosti zavisi na
nastaveni DIO funkce Mazdni. Je spusténa i bez pripojené DIO jednotky a nastaveného vystupu pro
funkci Mazdni.

72 — DIO(LubricationOff)_Start (za¢atek vypnuti vystupu mazani stroje)

Udalost je provedena na zacatku vypnuti mazani pred provedenim DIO funkce. Spousténi udalosti
zavisi na nastaveni DIO funkce Mazdni. Je spuSténa i bez pripojené DIO jednotky a nastaveného
vystupu pro funkci Mazdni.

\73 — DIO(LubricationOff)_End (konec vypnuti vystupu mazani stroje)

Udalost je provedena na konci vypnuti mazani po provedeni DIO funkce. Spousténi udalosti zavisi
na nastaveni DIO funkce Mazdni. Je spuSténa i bez pripojené DIO jednotky a nastaveného vystupu
pro funkci Mazdni.

74 — DIO(A-BrakeLock)_Start (zaéatek zapnuti brzdy osy A)

Udalost je provedena na zacatku zabrzdéni rotacni osy funkci DIO jednotky Brzda osy A. Je spuSténa
jeSté pred provedenim ovladani vystupu DIO jednotky. Udalost je spuSténa i bez pripojené DIO
jednotky (musi byt nastaven vystup DIO jednotky na funkci Brzda osy A). Ovladani funkce DIO
jednotky Brzda osy A je zavislé na vnitini logice systému.
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\75 — DIO(A-BrakeLock) End (konec zapnuti brzdy osy A)

Udalost je provedena na konci zabrzdéni rotacni osy funkci DIO jednotky Brzda osy A. Je spuSténa
po provedeni ovladani vystupu DIO jednotky. Udalost je spuSténa i bez pripojené DIO jednotky
(musi byt nastaven vystup DIO jednotky na funkci Brzda osy A). Ovladani funkce DIO jednotky
Brzda osy A je zavislé na vnitini logice systému.

\76 — DIO(A-BrakeUnlock)_Start (zacatek vypnuti brzdy osy A)

Udalost je provedena na zacatku odbrzdéni rotacni osy funkci DIO jednotky Brzda osy A. Je spusténa
jeSté pred provedenim ovladani vystupu DIO jednotky. Udalost je spuSténa i bez pfipojené DIO
jednotky (musi byt nastaven vystup DIO jednotky na funkci Brzda osy A). Ovladani funkce DIO
jednotky Brzda osy A je zavislé na vnitini logice systému.

\77 — DIO(A-BrakeUnlock)_End (konec vypnuti brzdy osy A)

Udalost je provedena na konci odbrzdéni rotacni osy funkci DIO jednotky Brzda osy A. Je spusténa
po provedeni ovladani vystupu DIO jednotky. Udalost je spuSténa i bez pripojené DIO jednotky
(musi byt nastaven vystup DIO jednotky na funkci Brzda osy A). Ovladani funkce DIO jednotky
Brzda osy A je zavislé na vnitini logice systému.

\78 — DIO(WClampOn)_Start (za€atek zapnuti automatickych upinek obrobku) \

Udalost je provedena na zacatku ovladdani automatickych upinek obrobku (upnuti) funkci DIO
jednotky Upin. auto. Je spusténa pred provedenim ovladani vystupu DIO jednotky. Udalost je
spuSténa i bez pripojené DIO jednotky (musi byt nastaven vystup DIO jednotky na funkci
Upin auto). Ovladani funkce DIO jednotky je zavislé na vnitini logice systému.

\79 — DIO(WClampOn)_End (konec zapnuti automatickych upinek obrobku) \

Udalost je provedena na konci ovladani automatickych upinek obrobku (upnuti) funkci DIO jednotky
Upin. auto. Je spusSténa po provedeni ovladani vystupu DIO jednotky. Udalost je spuSténa i bez
pripojené DIO jednotky (musi byt nastaven vystup DIO jednotky na funkci Upin auto). Ovladani
funkce DIO jednotky je zavislé na vnitini logice systému.

\80 — DIO(WCIlampOff)_Start (zac¢atek vypnuti automatickych upinek obrobku) \

Udalost je provedena na zacatku ovladani automatickych upinek obrobku (konec upnuti) funkci DIO
jednotky Upin. Auto. Je spusténa pred provedenim ovladani vystupu DIO jednotky. Udalost je
spusSténa i bez pripojené DIO jednotky (musi byt nastaven vystup DIO jednotky na funkci
Upin auto). Ovladani funkce DIO jednotky je zavislé na vnitini logice systému.

\81 — DIO(WClampOff) _End (konec vypnuti automatickych upinek obrobku) \

Udalost je provedena na konci ovladani automatickych upinek obrobku (konec upnuti) funkci DIO
jednotky Upin. auto. Je spuSténa po provedeni ovladani vystupu DIO jednotky. Udalost je spuSténa
i bez pripojené DIO jednotky (musi byt nastaven vystup DIO jednotky na funkci Upin auto).
Ovladani funkce DIO jednotky je zavislé na vnitini logice systému.
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\82 — DIO(M10)_Start (zaCatek zapnuti vystupu M-kédem M10) \

Udalost je provedena po pouZiti M-kédu M10 pred provedenim DIO funkce M10/M11. Je spusténa
i bez pripojené DIO jednotky a nastaveného vystupu pro funkci M10/M11.

\83 — DIO(M10)_End (konec zapnuti vystupu M-kédem M10) \

Udalost je provedena po pouZziti M-kédu M10 po provedeni DIO funkce M10/M11. Je spusténa i bez
pripojené DIO jednotky a nastaveného vystupu pro funkci M10/M11.

84 — DIO(M11)_Start (zaéatek vypnuti vystupu M-kédem M11) |

Udalost je provedena po pouZiti M-kédu M10 pred provedenim DIO funkce M10/M11. Je spusténa
i bez pripojené DIO jednotky a nastaveného vystupu pro funkci M10/M11.

\85 — DIO(M11)_End (konec vypnuti vystupu M-kédem M11)

Udalost je provedena po pouZiti M-kédu M11 po provedeni DIO funkce M10/M11. Je spusténa i bez
pripojené DIO jednotky a nastaveného vystupu pro funkci M10/M11.

\86 — RefMotion_Start (zacatek procesu referenénich pohybu stroje) \

Udalost je provedena na zacatku reference os — provedeni nalezeni pocdtku stroje. Je spusSténa i kdyz
neni 7Zddnd osa  nastavena k  referenci v = menu  Stroj/Nastaveni/Mechanika
a Stroj/Nastaveni/Mechanika/Osa A.

\87 — RefMotion_End (konec procesu referenénich pohybu stroje)

Udalost je spusténa na konci procesu reference os — provedeni nalezeni pocdtku stroje. Je vhodna ke
kontrole provedeni procesu. Uddlost je spusSténa i kdyZ neni Zadna osa nastavena k referenci v menu
Stroj/Nastaveni/Mechanika a Stroj/Nastaveni/Mechanika/Osa A.

\88 — RefMotion-X_Start (za¢atek reference osy X)

Udalost je provedena na zacatku reference osy X pred vestavénou funkci. Je vhodna k provedeni
uzivatelského procesu nalezeni pocatku. Uddlost je spusténa i kdyZ neni osa X nastavena k referenci
v menu Stroj/Nastaveni/Mechanika.

89 — RefMotion-X_End (konec reference osy X)

Udalost je provedena na konci reference osy X po vestavéné funkci. Je vhodnd k provedeni
uZivatelského procesu nalezeni pocatku a kontrole jejiho provedeni. Udalost je spusténa i kdyZ neni
osa X nastavena k referenci v menu Stroj/Nastaveni/Mechanika.

90 — RefMotion-Y_Start (zacatek reference osy Y)

Udalost je provedena na zacatku reference osy Y pred vestavénou funkci. Je vhodna k provedeni
uZivatelského procesu nalezeni pocatku. Udalost je spusténa i kdyZ neni osa Y nastavena k referenci
v menu Stroj/Nastaveni zalozZka Mechanika.
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\91 — RefMotion-Y-End (konec reference osy Y)

Udalost je provedena na konci reference osy Y po vestavéné funkci. Je vhodna k provedeni
uZivatelského procesu nalezeni pocatku a kontrole jejiho provedeni. Udalost je spusténa i kdyZ neni
osa Y nastavena k referenci v menu Stroj/Nastaveni/Mechanika.

\92 — RefMotion-Z_Start (zacatek reference osy Z)

Udalost je provedena na zacatku reference osy Z pred vestavénou funkci. Je vhodna k provedeni
uzivatelského procesu nalezeni pocatku. Udalost je spuSténa i kdyZ neni osa Z nastavena k referenci
v menu Stroj/Nastaveni/Mechanika.

93 — RefMotion-Z_End (konec reference osy Z)

Udalost je provedena na konci reference osy Z po vestavéné funkci. Je vhodnd k provedeni
uZivatelského procesu nalezeni pocatku a kontrole jejiho provedeni. Udalost je spusténa i kdyZ neni
osa Z nastavena k referenci v menu Stroj/Nastaveni/Mechanika.

94 — RefMotion-A_Start (zacatek reference osy A)

Udalost je provedena na zacatku reference osy A pred vestavénou funkci. Je vhodna k provedeni
uZivatelského procesu nalezeni pocatku. Udalost je spuSténa i kdyZ neni osa A nastavena k referenci
v menu Stroj/Nastaveni/Mechanika/Osa A.

95 — RefMotion-A_End (konec reference osy A)

Udalost je provedena na konci reference osy A po vestavéné funkci. Je vhodna k provedeni
uZivatelského procesu nalezeni pocatku a kontrole jejiho provedeni. Udalost je spuSténa i kdyZ neni
osa A nastavena k referenci v menu Stroj/Nastaveni/Mechanika/Osa A.

\98 — RapidMotion_Start (zac¢atek rychloposuvu) \

Udalost je spusténa na zacatku kazdého rychloposuvu (GO) v pracovnim cyklu.

\99 — RapidMotion_End (konec rychloposuvu) \

Udalost je spusténa na konci kaZzdého rychloposuvu (GO0) v pracovnim cyklu.

\100 — ParkMotion_Start (zacatek odjezdu na parkovaci polohu) \

Udalost je provedena na zacCatku odjezdu na parkovaci polohu. Odjezd na parkovaci polohu je
provadén na konci pracovniho cyklu nebo po zavreni okna zmény ref. bodu, pokud je poloha stroje
pri parkovani jina neZ parkovaci.

101 — ParkMotion_ End ( konec odjezdu na parkovaci polohu)

Udalost je provedena po odjezdu na parkovaci polohu. Odjezd na parkovaci polohu je provadén na
konci pracovniho cyklu nebo po zavieni okna zmény ref. bodu, pokud je poloha stroje pfi parkovani
jina neZ parkovaci.
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\102 — MeaSens1_Start (zacatek méreni pohyblivym senzorem nastroje) \

Udalost je spuSténa na zaCatku méreni pohyblivym senzorem nastroje.

\103 — MeaSens1_OK (uspésné zméreni nastroje pohyblivym senzorem) \

Udalost je spusténa pouze pokud je méfeni pohyblivym senzorem nastroje ispésné.

\104 — MeaSens1_Fail (neuspésSné zméreni nastroje pohyblivym senzorem) \

Udalost je spousSténa pouze pokud méfeni nastroje pohyblivym senzorem nebylo tispésné.

\105 — MeaSens1_End (konec méreni nastroje pohyblivym senzorem) \

Udalost je spuSténa po uspéSném i neuspéSném meéreni nastroje pohyblivym senzorem.

\106 — MeaSens2_Start (zacatek méreni pevnym senzorem nastroje) \

Udalost je spusSténa na zacatku méfeni pevnym senzorem nastroje.

\107 — MeaSens2_OK (uspésSné zméreni nastroje pevnym senzorem) \

Udalost je spusténa pouze pokud je méfeni pevnym senzorem nastroje Uspésné.

\108 — MeaSens2_Fail (neuspésné zméreni nastroje pevnym senzorem) \

Udalost je spousSténa pouze pokud méfeni nastroje pevnym senzorem nebylo uspésné.

\109 — MeaSens2_End(konec méreni nastroje pevnym senzorem) \

Udalost je spusténa po uspéSném i netispéSném méfeni nastroje pevnym senzorem.

\110 — MeaProbe_Start (zacatek méreni obrobkovou sondou) \

Udalost je spusténa na zaCatku méfeni pevnym senzorem nastroje.

\1 11 — MeaProbe_OK (UspésSné zméreni obrobkovou sondou) \

Udalost je spusSténa pouze pokud je méfeni pevnym senzorem nastroje Uspesné.

\1 12 — MeaProbe_Fail (neispésné zméfreni obrobkovou sondou) \

Udalost je spousténa pouze pokud méreni nastroje pevnym senzorem nebylo uspésné.

\113 — MeaProbe_End (konec méreni nastroje obrobkovou sondou) \

Udalost je spuSténa po uspéSném i neuspésSném meéreni nastroje pevnym senzorem.

\1 14 — CheckSpindleLoaded (kontrola upnuti nastroje spravce zasobniku) \

Tato udalost je urcena k provedeni kontroly, zda skutecné doSlo k upnuti nového nastroje po
zobrazeni vyzvy k vloZeni nového nastroje do vietene pomoci tlacitka Uvolnéni nastroje a pfi startu
systému pri kontrole stavu vietene.

helpdesk@gravos.cz 30 WWW.gravos.cz


mailto:helpdesk@gravos.cz

@ Programatorsky manual 5 Udalosti PL.C - Systémové udalosti systému Armote v1.99

\115 — CheckSpindleUnloaded (kontrola odebrani nastroje spravce zasobniku) \

Tato udalost je urcCena k provedeni kontroly, zda skutecné doSlo k vyjmuti nastroje z vietene po
zobrazeni vyzvy k vyjmuti nastroje z vietene pomoci tlacitka Uvolnéni ndstroje.

Pokud tato udalost skon¢i chybou, nebo bude s chybou ukoncena pomoci pfikazu EndPLC nebo
EndEvent, nedojde k zastaveni dalSi ¢innosti ale k zopakovani vyzvy k vyjmuti nastroje do vretene.

Doporucujeme psat makro pro tuto udalost pokud moZzno co nejjednodussi a nepouZivat prikazy
Output, PLC, PLCUSER atd., které mohou spustit dalsi udalosti.

\116 — StartBtnEnabled_Start (spusténi/pokrac¢ovani prac. cyklu povoleno) \

Tato udalost je urCena k ovladani signalizace (podsvétleni) tlaCitka Start. Je spusSténa vZdy, kdyzZ je
tl. Start aktivni a je ho moZné poufZit.

117 — StartBtnEnabled_End (spusténi/pokraéovani prac. cyklu zakazano) |

Tato udalost je urCena k ovladani signalizace (podsvétleni) tlacitka Start. Je spuSténa vzidy, kdyZz
tl. Start prestane byt aktivni a neni ho mozné pouZit.

\118 — StopBtnEnabled_Start (preruseni/ukonéeni prac. cyklu povoleno) \

Tato udalost je urCena k ovladani signalizace (podsvétleni) tlacitka Stop. Je spuSténa vidy, kdyzZ je
tl. Stop aktivni a je ho moZné pouZit.

\119 — StopBtnEnabled_End (preruseni/ukonéeni prac. cyklu zakazano) \

Tato udalost je urCena k ovladani signalizace (podsvétleni) tlacitka Stop. Je spuSténa vidy, kdyz
tl. Stop prestane byt aktivni a neni ho moZné pouZit.

\120 — KeyTestEnabled_Start (kli€ sefizovace) \

Tato udalost je spuSténa, kdyz zacne byt aktivni kontrola pritomnosti klice sefizovace.

\121 — KeyTestEnabled_End (kli¢ sefizovace) \

Tato udalost je spusSténa, kdyZ skonci kontrola pritomnosti klice sefizovace.

\122 — CoverTestEnabled_Start (kontrola zavieného krytu stroje) \

Tato udalost je spuSténa, kdyZ zacne byt aktivni kontrola zavieného krytu stroje.

\123 — CoverTestEnabled_End (kontrola zavieného krytu stroje) \

Tato udalost je spusténa, kdyZ kontrola zavreni krytu stroje prestane byt aktivni.

\124 — TclampBtnEnabled_Start (tl. uvolnéni nastroje povoleno) \

Tato udalost je urCena k ovladani signalizace (podsvétleni) tlacitka Uvolnéni ndstroje. Je spuSténa
vzdy, kdyZ je tl. Uvolnéni ndstroje aktivni a je ho moZzné pouZit.
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\125 — TclampBtnEnabled_End (tl. uvolnéni nastroje zakazano)

Tato udalost je urCena k ovladani signalizace (podsvétleni) tlacitka Uvolnéni ndstroje. Je spuSténa
vZdy, kdyZ tl. Uvolnéni ndstroje prestane byt aktivni a neni ho moZné pouZit.

\126 — RefBtnEnabled_Start (tl. nalezeni pocatku - reference povoleno) \

Tato udalost je urcena k ovladani signalizace (podsvétleni) tlacitka spusténi reference os. Je spusténa
vZdy, kdy?Z je tl. spusSténi reference os aktivni a je ho moZné pouZit.

\127 — RefBtnEnabled_End (tl. nalezeni poéatku — reference zakazano) \

Tato udalost je urcena k ovladani signalizace (podsvétleni) tlacitka spuSténi reference os. Je spusténa
vzdy, kdyZ tl. spusténi reference os prestane byt aktivni a neni ho mozné pouzit.

128-158 — Plc1-16BtnEnabled_Start (tl. spustit PLC1-16 — uziv. udalost PLC —
povoleno)

Tyto udalosti jsou ureny k ovladani signalizace (zapnuti podsvétleni) tlacitek Spustit PLC 1-16 pro
spousSténi uZivatelskych udalosti. Tyto wudalosti jsou spuStény pouze po pouZiti prikazu
EnabUsrPIcBtn z PLC pro aktivaci tlacitek Spustit PLC 1-16.

129-159 Plc1-16BtnEnabled_End (tl. spustit PLC1-16 — uziv. udalost PLC -
zakazano)

Tyto udalosti jsou urceny k ovladani signalizace (vypnuti podsvétleni) tlacitek Spustit PLC 1-16 pro
spousSténi uZivatelskych udalosti. Tyto wudalosti jsou spuStény pouze po pouZiti prikazu
DisabUsrPIcBtn z PLC pro deaktivaci tlacitek Spustit PLC 1-16.

160 — Cyclelntr_Start |

Tato udalost je spuSténa pri otevieni okna preruSeni pracovniho cyklu.

\161 — Cycleintr_End(NoMove) \

Tato udalost je spuSténa pti pouziti tlacitka Ukoncit, nehybat v okné preruSeni pracovniho cyklu.

162 — Cyclelntr_End(Park) |

Tato udalost je spusSténa pri pouZiti tlacitka Ukoncit, zaparkovat v okné preruseni pracovniho cyklu.

\163 — Cycleintr_End(Home)

Tato udalost je spuSténa pri pouZziti tlacitka Ukoncit, nalezeni pocCdtku v okné prerusSeni pracovniho
cyklu.

164 — Cyclelntr_Cont

Tato udalost je spuSténa pri pouZiti tlacitka Pokracovat v okné preruSeni pracovniho cyklu.
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\165 — Cyclelntr_Diag \

Tato udalost je spuSténa pri pouZiti tlacitka Nastaveni a diagnostika v okné preruSeni pracovniho
cyklu.

\166 — Cycleintr_ChangeOffset \

Tato udalost je spuSténa pri pouZziti tlaCitka Zménit ref. bod v ose Z v okné preruSeni pracovniho
cyklu.

167 — Cyclelntr_ToolMea |

Tato udalost je spuSténa pti pouZiti tlaCitka Méreni ndstroje (pevny senzor) v okné preruSeni
pracovniho cyklu.

168 — Atcintr_Start |

Tato udalost je spuSténa pri otevieni okna preruSeni automatické vymeény.

169 — Atcintr_Retry |

Tato udalost je spuSténa pri pouZiti tlacitka Zkusit znova v okné preruSeni automatické vymeény.

170 — Atcintr_End(WPIc) |

Tato udalost je spuSténa pri pouZiti tlacitka Ukoncit vyménu (s PLC) v okné preruSeni automatické
vymeény.

171 — Atcintr_End(NoPIc)

Tato udalost je spusSténa pri pouZiti tlacitka Ukoncit/nehybat (bez PLC) v okné preruSeni automatické
vymeny.

172 — IndepZActive_Start

Tato udalost je spuSténa na zaCatku zapnuti nezavislé osy Z. Na zaCatku pracovniho pohybu pokud je
nezavisla osa Z pouZita.

173 — IndepZCal_Start |

Tato udalost je spuSténa na zacatku kalibrace nezavislé osy Z.

174 - IndepZCal_OK |

Tato udalost je spuSténa v pripadé, uspésného dokonceni kalibrace nezavislé osy Z.

175 — IndepZCal_Fail |

Tato udalost je spuSténa v pripadé, Ze kalibrace nezavislé osy Z nebude dokoncena tispésné (nepfijde
signal Kal. OK, pfi kalibraci dojde k dosaZeni limity osy atd.).
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176 — IndepZCal_End |

Tato udalost je spuSténa po skonceni kalibrace nezavislé osy Z bez ohledu na to jestli bude
dokoncena tispésné.

177 - IndepZSurfSearch_Start |

Tato udalost je spuSténa na zacatku hledani povrchu materialu nezavislou osou Z pri zapnuté logice
kalibrace pro plazmu.

178 — IndepZSurfSearch_End

Tato udalost je spuSténa na konci hledani povrchu materialu nezavislou osou Z pfi zapnuté logice
kalibrace pro plazmu.

179 — IndepZReachLimUp |

Tato udalost je spuSténa pri dosaZeni horni limity nezavislé osy Z.

180 — IndepZReachLimDn |

Tato udalost je spuSténa pri dosaZeni dolni limity nezavislé osy Z.

181 — IndepZActive_End |

Tato udalost je spuSténa pokazdé, kdyZ regulace nezavislé osy Z prestane byt aktivni.

182 — NotesDg_Open |

Tato udalost je spuSténa pri otevieni okna poznamek z menu Soubor/Pozndmky nebo automaticky
pokud je v systému nastaveno automatické zobrazeni poznamek k NC/GDF souboru.

\183 — NotesDg_Close \

Tato udalost je spuSténa pri zavieni okna poznamek.

184 — LoadData2D_Start |

Tato udalost je spuSténa na zacatku nacitani GDF/PLT souboru.

185 — LoadData2D_End(OK) |

Tato udalost je spuSténa na konci nacitani GDF/PLT souboru v pfipadé kdy probéhne v poradku.

186 — LoadData2d_End(Fail) |

Tato udalost je spuSténa na konci nacitini GDF/PLT souboru v pfipadé kdy pfi nacitani vznikne
néjaka chyba.

187 — LoadData3D_Start

Tato udalost je spusténa na zacatku nacitani NC souboru.
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188 — LoadData3D_End(Ok) |

Tato udalost je spuSténa na konci nacitani NC souboru v pripadé, kdy nacitani probéhne v poradku.

189 — LoadData3D_End(Fail) |

Tato udalost je spusténa na konci nacitani NC souboru v pripadé, kdy pri nacitani vznikne chyba.

\190 — ToolParamDg_Open \

Tato udalost je spuSténa pri otevieni okna Parametry obrdbéni z menu Ndstroje.

191 — ToolParamDg_Close(OK) |

Tato udalost je spuSténa pii zavieni okna Parametry obrdbéni z menu Ndstroje pomoci tl. OK.

\192 — ToolParamDg_Close(Cancel) \

Tato udalost je spuSténa pri zavieni okna Parametry obrabéni z menu Ndstroje pomoci tl. Cancel.

\193 — ToolManDg_Open \

Tato udalost je spusténa pri otevieni okna Sprdvce ndstrojii z menu Stroj.

194 — ToolManDg_Close |

Tato udalost je spuSténa pfi zavieni okna Sprdvce ndstrojii z menu Stroj.

195 — ToolManDgNewTool_Start |

Tato udalost je spuSténa na zacatku procesu pridani nového nastroje, po stisku tl. Novy.

\196 — ToolManDgNewTool_End \

Tato udalost je spuSténa na konci procesu pridani nového nastroje, po zméreni korekce pred
navratem do okna Sprdvce ndstrojti.

197 — ToolManDgDelTool_Start |

Tato udalost je spuSténa na zacatku procesu odebrani nastroje ze systému po stisku tl. Odebrat.

198 — ToolManDgDelTool_End |

Tato udalost je spuSténa na konci procesu odebrani nastroje ze systému pred navratem do okna
Sprdvce ndstrojtl.

199 — ToolManDgEditTool_Start |

Tato udalost je spuSténa na zacatku editace vlastnosti nastroje, po stisku tl. Editace.
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\200 — ToolManDgEditTool_End

Tato udalost je spuSténa na konci editace vlastnosti nastroje, pred navratem do okna Sprdvce
ndstrojti.

201 - ToolManDgMeaTool_Start

Tato udalost je spuSténa na zaCatku méreni nastroje v okné Sprdvce ndstrojii, po stisku tl. PFremérit
vSechny nebo Zmé¥it aktudlni.

202 — ToolManDgMeaTool_End

Tato udalost je spuSténa po zméfeni nastroje v okné Sprdvce ndstroju, po stisku tl. PFemérit vSechny
nebo tl. Zmérit aktudlni, pred navratem do okna Sprdvce ndstroju.

203 —ByOneTool_Check |

Tato udalost je spuSténa pri zapnuti funkce Vse jednim ndstrojem.

204 -ByOneTool_Uncheck |

Tato udalost je spuSténa pri vypnuti funkce Vse jednim ndstrojem.

205 — CorrectionDg_Open |

Tato udalost je spuSténa pri otevreni okna korekci nastrojii z menu Ndstroje/Korekce.

\206 — CorrectionDg_Close(Ok) \

Tato udalost je spusténa pri zavieni okna korekci nastroji z menu Ndstroje pomoci tl. OK.

\207 — CorrectionDg_Close(Cancel) \

Tato udalost je spusSténa pri zavieni okna korekci nastrojii z menu Ndstroje pomoci tl. Cancel.

208 — ConfigDg_Open |

Tato udalost je spuSténa pri otevieni okna s nastavenim stroje z menu Stroj/Nastaveni.

\209 — ConfigDg_Close(Ok) \

Tato udalost je spuSténa pri zavieni okna s nastavenim stroje z menu Stroj/Nastaveni pomoci tl. OK.

210 — ConfigDg_Close(Cancel) |

Tato udalost je spuSténa pri zavieni okna s nastavenim stroje z menu Stroj/Nastaveni pomoci tl.
Cancel.
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211 — MpgEnabled_Start

Tato udalost je spuSténa pri otevieni okna MPG ovladace nebo pfi aktivaci MPG reZimu.

212 — MpgEnabled_End

Tato udalost je spuSténa pri zavieni okna MPG ovladace nebo pti deaktivaci MPG reZimu.

213 - JogEnabled_Start

Tato udalost je spuSténa pri otevieni okna JOG nebo pri aktivaci JOG reZimu.

214 — JogEnabled_End

Tato udalost je spusSténa pri zavieni okna JOG nebo pfi deaktivaci JOG reZimu.

215 — MdiEnabled_Start

Zatim nepouZzito.

216 — MdiEnabled_End

Zatim nepouZzito.

217 — AutoEnabled_Start

Zatim nepouZito.

218 — AutoEnabled_End

Zatim nepouZzito.

219 — ProbeEnabled_Start

Tato udalost je spusSténa pfi otevieni okna méfeni ref. bodu sondou nebo pfi aktivaci reZimu Sonda.

220 — ProbeEnabled_End

Tato udalost je spuSténa pii ukonceni okna méfeni ref. bodu sondou nebo pri deaktivaci rezimu
Sonda.

221 — DrillEnabled_Start

Tato udalost je spuSténa pri otevieni okna soufadnicového vrtani.

222 - DrillEnabled_End

Tato udalost je spuSténa pri zavieni okna soufadnicového vrtani.
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5.2 Uzivatelské udalosti PLC

V PLC je moZné spoustét 64 uzivatelskych udalosti. Tyto udalosti nejsou spoustény vnitini logikou
systému a Ize je tedy spoustét pouze pomoci prikazu PLC, PLCUSER, uZivatelskym HW tlacitkem
pripojeném na vstup fidiciho systému.

Udalosti je vhodné pouZzit k provadéni kontrol, které se Casto opakuji, aby se prikazy kontrol
nemuseli opakovat ve vice udalostech, staci pak spoustét uZivatelskou udalost ze systémovych
udalosti.

UZivatelské udalosti jsou také uZitecné, pokud potfebujeme vnorovat podminky. Podminky nelze
vnorovat v jedné udalosti, ale lze k tomu vyuZit uZivatelské udalosti.

Priklady spousténi uZivatelskych udalosti najdete v popisu prikazu PlcUser.
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6 Poradi zpracovani udalosti

6.1 Poradi udalosti v systému

\ 6.1.1 Spusténi systému

Zacatek spusténi systému
1 0-Armote_Start Udalost PL.C
2 74 - DIO(A-BrakeLock)_Start Udalost PLC
3 DIO Brzda osy A - zapnuti DIO funkce
4 75 - DIO(A-BrakeLock)_End Udalost PL.C
5 44 - DIO(IdleState)_Start Udalost PL.C
6 Stav stroje:Pripraven DIO funkce
7 45 - DIO(IdleState)_End Udalost PL.C
8 36 - MCoverOn_Start Udalost PL.C
9 Odemceni krytu stroje Vestavéna funkce
10 37 - MCoverOn_End Udalost PLC
Konec spusténi systému

6.1.2 Vypnuti systému

Zacatek ukonceni systému
1 76 - DIO(A-BrakeUnlock)_Start Udalost PLC
2 DIO Brzda osy A - vypnuti DIO funkce
3 77 - DIO(A-BrakeUnlock)_End Udalost PL.C
4 1 - Armote_End Udalost PLC
Konec ukonceni systému
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\ 6.1.3 Referenéni pojezdy (nalezeni pocatku stroje)

Zacatek nalezeni pocatku

1 86 - RefMotion_Start Udalost PLC
2 92 - RefMotion-Z_Start Udalost PLC
3 Hledani spinace osy Z Vestavéna funkce
4 Reference osy Z Vestavéna funkce
5 Odjezd osy Z Vestavéna funkce
6 93 - RefMotion-Z_End Udalost PLC
7 90 - RefMotion-Y_Start Udalost PLC
8 Hledani spinace osy Y Vestavéna funkce
9 Reference osy Y Vestavéna funkce
10 (Odjezd osy Y Vestavéna funkce
11 |91 - RefMotion-Y-End Udalost PLC
12 88 - RefMotion-X_Start Udalost PL.C
13 [Hledani spinace osy X Vestavéna funkce
14 [Reference osy X Vestavéna funkce
15 [Odjezd osy X Vestavéna funkce
16 (89 - RefMotion-X_End Udalost PLC
17 |94 - RefMotion-A_Start Udalost PLC
18 | Hledani spinace osy A Vestavéna funkce
19 [Reference osy A Vestavéna funkce
20 [Odjezd osy A Vestavéna funkce
21 95 - RefMotion-A_End Udalost PLC
22 10 - RefATC_Start Udalost PL.C
23 11 - RefATC_End Udalost PL.C
24 |87 - RefMotion_End Udalost PLC

Konec nalezeni pocatku
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| 6.1.4 Spusténi obrabéni

S ruéni vyménou nastroje

Tabulka znazorfiuje poradi riznych funkci pro spusténi pracovniho cyklu s ru¢ni vyménou.

Zacatek spusténi pracovniho cyklu

1 46 - DIO(wait state)_Start Udalost PL.C
2 Ovladani vystupt signalizace stavu DIO funkce
3 47 - DIO(wait state)_End Udalost PL.C
4 2 - Cycle_Start Udalost PLC
Zacatek obrabéni
Zacatek rucni vymény
5 4 - ToolChange_Start Udalost PLC
6 6 - MTC-ToTpos_Motion_Start Udalost PLC
7 Odjezd na polohu vymény Vestavéna funkce
8 7 - MTC-ToTpos_Motion_End Udalost PLC
9 Zobrazeni okna ru¢ni vymeény Vestavéna funkce
10 | Méfeni pevnym sensorem Vestavéna funkce
11 (48 - DIO(run state)_Start Udalost PLC
12 | Ovladani vystupt signalizace stavu DIO funkce
13 |48 - DIO(run state)_End Udalost PLC
14 38 - MCoverOff_Start Udalost PLC
15 [Ovladani krytu stroje - vypnuti Vestavéna funkce
16 |39 - MCoverOff_End Udalost PLC
17 5 - ToolChange_End Udalost PLC
Konec rucni vymény
Proces obrabéni
Konec obrabéni
18 3 - Cycle_End Udalost PLC
19 36 - MCoverOn_Start Udalost PLC
20 | Ovladani krytu stroje - vypnuti Vestavéna funkce
21 |37 - MCoverOn_End Udalost PLC
22 |44 - DIO(idle state)_Start DIO funkce
23 | Ovladani vystupi signalizace stavu Vestavéna funkce
24 |45 - DIO(idle state)_End DIO funkce

Konec spusténi pracovniho cyklu
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S automatickou vyménou nastroje

Priklad poradi udalosti pfi automatické vyméné s jednou vyménou na zacatku obrabéni
a s nastavenim Pevny senzor v zdsobniku ndstroji. V opacném pripadé nastane udalost
5-ToolChange_End jesté pred méfenim nastroje pevnym senzorem a udalost 4-ToolChange_Start az
po méfeni pevnym senzorem pred vracenim nastroje do zasobniku.

Poradi Zacatek spusténi pracovniho cyklu
1 46 - DIO(wait state)_Start Udalost PLC
2 Ovladani vystupti signalizace stavu DIO funkce
3 47 - DIO(wait state)_End Udalost PLC
4 2 - Cycle_Start Udalost PLC

Zacatek obrabéni

Zacatek automatické vymény

Zacatek vraceni nastroje do zasobniku

5 4 - ToolChange_Start Udalost PLC
6 Meéfeni pevnym senzorem Vestavéna funkce
7 Kontrola korekce pred vracenim Vestavéna funkce
8 114 - CheckSpindleLoaded Udalost PLC
9 115 - CheckSpindleUnloaded Udalost PLC
10 |9 - ATC-Unload Udalost PLC
11 |115 - CheckSpindleUnloaded Udalost PLC
12 |114 - CheckSpindleL.oaded Udalost PLC

Konec vraceni nastroje do zasobniku

Zacatek vyzvednuti nastroje ze zasobniku

13 115 - CheckSpindleUnloaded Udalost PLC
14 |114 - CheckSpindleLoaded Udalost PLC
15 |8- ATC-Load Udalost PLC
16 |114 - CheckSpindleLoaded Udalost PLC
17 |115- CheckSpindleUnloaded Udalost PLC
18 |Méfeni pevnym senzorem Vestavéna funkce
19 |Meéreni korekce nového nastroje Vestavéna funkce
11 |5 - ToolChange_End Udalost PLC
Konec vyzvednuti nastroje ze zasobniku
12 |48 - DIO(run state)_Start Udalost PLC
13 | Ovladani vystupt signalizace stavu DIO funkce
14 |48 - DIO(run state)_End Udalost PL.C
15 |38 - MCoverOff_Start Udalost PLC
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16 |Ovladani krytu stroje - vypnuti Vestavéna funkce
17 |39 - MCoverOff_End Udalost PLC
Konec automatické vymény

Proces obrabéni

Konec obrabéni
18 3 - Cycle_End Udalost PL.C
19 |36 - MCoverOn_Start Udalost PLC
20 |Ovladani krytu stroje - vypnuti Vestavéna funkce
21 |37 - MCoverOn_End Udalost PLC
22 |44 - DIO(idle state)_Start DIO funkce
23 |Ovladani vystupti signalizace stavu Vestavéna funkce
24 |45 - DIO(idle state)_End DIO funkce

Konec spusténi pracovniho cyklu
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6.2 Udalosti vystupt interpolaéni jednotky

| 6.2.1 Ovladani vietene

Zapnuti ve sméru hodinovych rucicek

Zacatek zapnuti viretene CW (M3)

1 12 - SpindleOnCW_Start(M3) Udalost PLC

2 Ovladani REO - zapnuti Vestavéna funkce
3 Ovléadani vystupu 0-10 V Vestavéna funkce
4 13 - SpindleOnCW_End(M3) Udalost PL.C

Konec zapnuti vietene CW (M3)
Zapnuti proti sméru hodinovych rucicek
Zacatek zapnuti vietene CCW (M4)

1 14 - SpindleOnCCW_Start(M4) Udalost PL.C

2 Ovladani REOQ - zapnuti Vestavéna funkce
3 DIO vreteno CCW - zapnuti DIO funkce

4 Ovladani vystupu 0-10 V Vestavéna funkce
5 15 - SpindleOnCCW_End(M4) Udalost PLC

Konec zapnuti viretene CCW (M4)
Vypnuti
Zacatek vypnuti vietene (M5)

1 16 - SpindleOff_Start(M5) Udalost PLC

2 Ovladani REO - vypnuti Vestavéna funkce
3 DIO vieteno CCW - vypnuti DIO funkce

4 Ovladani vystupu 0-10 V Vestavéna funkce
5 17 - SpindleOff_End(M5) Udalost PL.C

Konec vypnuti viretene (M5)
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| 6.2.2 Ovladani chlazeni

Zapnuti
Zacatek zapnuti chlazeni (M8)
20 - CoolantOn_Start(M8) Udalost PLC
Ovladani chlazeni - zapnuti Vestavéna funkce
21 - CoolantOn_End(M8) Udalost PL.C

Konec zapnuti chlazeni (M8)

Vypnuti
Zacatek vypnuti chlazeni (M9)
22 - CoolantOff_Start Udalost PLC
Ovladani chlazeni - vypnuti Vestavéna funkce
23 - CoolantOff End Udalost PLC

Konec vypnuti chlazeni (M9)

' 6.2.3 Ovladani ofuku

Zapnuti
Zacatek zapnuti ofuku nastroje (M14)
24 - AirBlowOn_Start Udalost PLC
Ovladani ofuku - zapnuti Vestavéna funkce
25 - AirBlowOn_End Udalost PLC

Konec zapnuti ofuku nastroje (M14)

Vypnuti
Zacatek vypnuti ofuku nastroje (M14)
26 - AirBlowOff_Start Udalost PLC
Ovladani ofuku - vypnuti Vestavéna funkce
27 - AirBlowOff_End Udalost PL.C

Konec vypnuti ofuku nastroje (M14)
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' 6.2.4 Ovladani laseru

Zapnuti

Zacatek zapnuti laseru (M12)

28 - LaserOn_ Start

Udalost PLC

Ovladani laseru - zapnuti

Vestavéna funkce

29 - LaserOn_End Udalost PLC
Konec zapnuti laseru (M12)
Vypnuti
Zacatek vypnuti laseru (M13)
30 - LaserOff Start Udalost PL.C

Ovladani laseru - vypnuti

Vestavéna funkce

31 - LaserOff_End Udalost PLC
Konec vypnuti laseru (M13)
6.2.5 Ovladani uvolnéni nastroje
Zapnuti
Zacatek zapnuti uvolnéni nastroje
32 - TClampOn_Start Udalost PL.C

Ovladani uvolnéni nastroje - zapnuti

Vestavéna funkce

33 - TClampOn_End Udalost PL.C
Konec zapnuti uvolnéni nastroje
Vypnuti
Zacatek vypnuti uvolnéni nastroje
34 - TClampOff_Start Udalost PLC

Ovladani uvolnéni nastroje - vypnuti

Vestavéna funkce

35 - TClampOff_End

Udalost PLC

Konec vypnuti uvelnéni nastroje
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| 6.2.6 Ovladani krytu stroje

Zapnuti

Zacatek zapnuti krytu stroje (automaticky)

36 - MCoverOn_ Start

Udalost PLC

Ovladani krytu stroje - zapnuti

Vestavéna funkce

37 - MCoverOn_End

Udalost PLC

Konec zapnuti krytu stroje (automaticky)

Vypnuti

Zacatek vypnuti krytu stroje (automaticky)

38 - MCoverOff_Start

Udalost PLC

Ovladani krytu stroje - vypnuti

Vestavéna funkce

39 - MCoverOff_End

Udalost PL.C

Konec vypnuti krytu stroje (automaticky)

6.2.7 Ovladani krytu nastroju

Zapnuti

Zacatek zapnuti krytu nastroju (pouze z PLC)

40 - TCoverOn_Start

Udalost PL.C

Ovladani krytu nastroji - zapnuti

Vestavéna funkce

41 - TCoverOn_End

Udalost PLC

Konec zapnuti krytu nastroju (pouze z PL.C)

Vypnuti

Zacatek vypnuti krytu nastroju (pouze z PLC)

42 - TCoverOff_Start

Udalost PL.C

Ovladani krytu nastrojt - vypnuti

Vestavéna funkce

43-TCoverOff End

Udalost PLC

Konec vypnuti krytu nastroju (pouze z PL.C)
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6.3 Méfreni senzory a sondou
Pri méreni mohou byt na zacatku a konci spustény jeSté dalSi udalosti v zavislosti na tom, odkud bylo
méfeni spuSténé. Napf. pfi méfeni v okné Sprdvce ndstrojii bude na zacitku spuSténa udalost
201-ToolManDgMeaTool_Start a na konci 202- ToolManDgMeaTool_End.

6.3.1 Méreni pohyblivym senzorem

Zacatek méreni pohyblivym senzorem

1 102 - MeaSens1_Start Udalost PLC
2 Meéreni Vestavéna funkce
3 Navrat na start méreni Vestavéna funkce
Méreni OK
4 103 - MeaSens1_OK Udalost PL.C
5 105 - MeaSens1_End Udalost PLC
Chyba méreni
4 104 - MeaSens1_Fail Udalost PL.C
5 105 - MeaSens1_End Udalost PL.C

Konec méreni pohyblivym senzorem

\ 6.3.2 Méreni pevnym senzorem

Méreni nastroje pr¥i Senzor ndstroje v zdsobniku ndstrojti

Zacatek méreni pevnym senzorem

1 4 - ToolChange_Start Udalost PLC
2 106 - MeaSens2_Start Udalost PLC
3 Odjezd na misto méfeni Vestavéna funkce
4 Meéreni Vestavéna funkce
Méreni OK
5 107 - MeaSens2_OK Udalost PLC
6 109 - MeaSens2_End Udalost PLC
7 5 - ToolChange_End Udalost PL.C
8 Odjezd zpét Vestavéna funkce
Chyba méreni
5 108 - MeaSens2_Fail Udalost PLC
6 109 - MeaSens2_End Udalost PL.C
7 5 - ToolChange_End Udalost PL.C

Konec méreni pevnym senzorem
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Méreni nastroje bez Senzor ndstroje v zdsobniku ndstrojii

Zacatek méreni pevnym senzorem

106 - MeaSens2_Start

Udalost PL.C

Odjezd na misto méreni

Vestavéna funkce

Meéfeni Vestavéna funkce
Méreni OK

107 - MeaSens2_OK Udalost PLC

109 - MeaSens2_End Udalost PLC

Odjezd zpét Vestavéna funkce
Chyba méreni

108 - MeaSens2_Fail Udalost PL.C

109 - MeaSens2_End Udalost PL.C

Konec méreni pevnym senzorem

6.3.3 Méreni sondou

Zacatek méreni obrobkovou sondou

219 - ProbeEnabled_Start

Udalost PLC

110 - MeaProbe_Start

Udalost PLC

Meéfeni Vestavéna funkce
Méreni OK
111 - MeaProbe_OK Udalost PL.C
113 - MeaProbe_End Udalost PLC
Chyba méreni
108 - MeaProbe_Fail Udalost PLC
109 - MeaProbe_End Udalost PL.C

Konec méreni obrobkovou sondou
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6.4 Udalosti vystupt DIO jednotky

\ 6.4.1 Ovladani signalizace stavu stroje

Relé vystupy signalizace stavu stroje PFipraven, Cekdm, Cinnost, jsou prepinany podle aktudlniho
stavu stroje. VZdy je sepnuty jen jeden z téchto vystupli (pokud je néktery vystup na funkci DIO
nastaven).

Stav Pripraven

Zacatek prechodu do stavu - Pripraven

1 44 - DIO(idle state)_Start Udalost PL.C
2 Ovladani vystupti signalizace stavu DIO funkce
3 45 - DIO(idle state)_End Udalost PL.C

Konec prechodu do stavu - Pripraven

Stav Cekam
Zacatek prechodu do stavu - Cekam
1 46 - DIO(wait state)_Start Udalost PL.C
2 Ovladani vystupti signalizace stavu DIO funkce
3 47 - DIO(wait state)_End Udalost PL.C

Konec piechodu do stavu - Cekam

Stav Cinnost

Zacatek prechodu do stavu - Cinnost

1 48 - DIO(run state)_End Udalost PL.C
2 Ovladani vystupti signalizace stavu DIO funkce
3 49 - DIO(run state)_End Udalost PL.C

Konec piechodu do stavu - Cinnost
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' 6.4.2 Ovladani vystupu M90/M91

Zapnuti

Zacatek zapnuti vystupu M90/M91 (M90)

50 - DIO(M90)_Start Udalost PL.C
Ovladani vystupu M90/M91 - zapnuti DIO funkce
51 - DIO(M90)_End Udalost PLC

Konec zapnuti vystupu M90/M91 (M90)

Vypnuti
Zacatek vypnuti vystupu M90/M91 (M91)
52 - DIO(M91)_Start Udalost PLC
Ovladani vystupu M90/M91 - vypnuti DIO funkce
53 - DIO(M91)_End Udalost PLC

Konec vypnuti vystupu M90/M91 (M91)

6.4.3 Ovladani vystupu M92/M93

Zapnuti
Zacatek zapnuti vystupu M92/M93 (M92)
54 - DIO(M92)_Start Udalost PLC
Ovladani vystupu M92/M93 - zapnuti DIO funkce
55 - DIO(M92)_End Udélost PLC

Konec zapnuti vystupu M92/M93 (M92)

Vypnuti
Zacatek vypnuti vystupu M92/M93 (M92)
56 - DIO(M93)_Start Udalost PLC
Ovladani vystupu M92/M93 - vypnuti DIO funkce
57 - DIO(M93)_End Udalost PLC

Konec vypnuti vystupu M92/M93 (M92)
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| 6.4.4 Ovladani vystupu M94/M95

Zapnuti

Zacatek zapnuti vystupu M94/M95 (M94)

58 - DIO(M94)_Start Udalost PL.C
Ovladani vystupu M94/M95 - zapnuti DIO funkce
59 - DIO(M94)_End Udalost PL.C

Konec zapnuti vystupu M94/M95 (M94)

Vypnuti
Zacatek vypnuti vystupu M94/M95 (M95)
60 - DIO(M95)_Start Udalost PLC
Ovladani vystupu M94/M95 -vypnuti DIO funkce
61 - DIO(M95)_End Udalost PLC

Konec vypnuti vystupu M94/M95 (M95)

6.4.5 Ovladani vystupu M96/M97

Zapnuti
Zacatek zapnuti vystupu M96/M97 (M96)
62 - DIO(M96)_Start Udalost PL.C
Ovladani vystupu M96/M97 - zapnuti DIO funkce
63 - DIO(M96)_End Udalost PLC

Konec zapnuti vystupu M96/M97 (M96)

Vypnuti
Zacatek vypnuti vystupu M96/M97 (M97)
64 - DIO(M97)_Start Udalost PLC
Ovladani vystupu M96/M97 - vypnuti DIO funkce
65 - DIO(M97)_End Udélost PLC

Konec vypnuti vystupu M96/M97 (M97)
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| 6.4.6 Ovladani vystupu M98/M99

Zapnuti

Zacatek zapnuti vystupu M98/M99 (M98)

66 - DIO(M98)_Start Udalost PLC
Ovladani vystupu M98/M99 - zapnuti DIO funkce
67 - DIO(M98)_End Udaélost PLC

Konec zapnuti vystupu M98/M99 (M98)

Vypnuti
Zacatek vypnuti vystupu M98/M99 (M99)
68 - DIO(M99)_Start Udalost PLC
Ovladani vystupu M98/M99 - vypnuti DIO funkce
69 - DIO(M99)_End Udalost PLC

Konec vypnuti vystupu M98/M99 (M99)

6.4.7 Ovladani mazani stroje

Zapnuti
Zacatek zapnuti mazani stroje (automaticky)
70 - DIO(LubricationOn)_Start Udalost PLC
Ovladani vystupu mazani - zapnuti DIO funkce
71 - DIO(LubricationOn)_End Udalost PL.C

Konec zapnuti mazani stroje (automaticky)

Vypnuti
Zacatek vypnuti mazani stroje (automaticky)
72 - DIO(LubricationOff)_Start Udalost PL.C
Ovléadani vystupu mazani - vypnuti DIO funkce
73 - DIO(LubricationOff)_End Udalost PL.C

Konec vypnuti mazani stroje (automaticky)
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| 6.4.8 Ovladani brzdy rotaéni osy A
Zapnuti
Zacatek zapnuti Brzdy osy A (automaticky)
74 - DIO(A-BrakeLock)_Start Udalost PLC
Ovladani vystupu Brzdy osy A - zapnuti DIO funkce
75 - DIO(A-BrakeLock)_End Udalost PL.C

Konec zapnuti Brzdy osy A (automaticky)

Vypnuti

Zacatek vypnuti Brzdy osy A (automaticky)

76 - DIO(A-BrakeUnlock)_Start Udalost PLC
Ovladani vystupu Brzdy osy A - vypnuti DIO funkce
77 - DIO(A-BrakeUnlock)_End Udalost PL.C

Konec vypnuti Brzdy osy A (automaticky)

\ 6.4.9 Ovladani automatickych upinek obrobku

Zapnuti
Zacatek zapnuti upinek (automaticky)
78 - DIO(WClampOn)_Start Udalost PL.C
Ovladani vystupu Upinek - upnuti DIO funkce
79 - DIO(WClampOn)_End Udalost PL.C

Konec zapnuti upinek (automaticky)

Vypnuti
Zacatek vypnuti upinek (automaticky)
80 - DIO(WClampOff)_Start Udalost PL.C
Ovladani vystupu Upinek — konec upnuti DIO funkce
81 - DIO(WClampOff)_End Udalost PLC

Konec vypnuti upinek (automaticky)
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' 6.4.10 Ovladani vystupu M10/M11

Zapnuti

Zacatek zapnuti vystupu M10/M11 (M10)

82 - DIO(M10)_Start Udalost PLC
Ovladani vystupu M10/M11 - zapnuti DIO funkce
83 - DIO(M10)_End Udalost PLC

Konec zapnuti vystupu M10/M11 (M10)

Vypnuti
Zacatek vypnuti vystupu M10/M11 (M11)
84 - DIO(M11)_Start Udalost PL.C
Ovladani vystupu M10/M11 - vypnuti DIO funkce
85 - DIO(M11)_End Udélost PLC

Konec zapnuti vystupu M10/M11 (M10)
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7 Prikazy PLC

7.1 Seznam piikazu

Ins

Cmd

Sleep

Adr

Speed
Output
MoveAbs
MoveRel
Sleep
Input

Msg
MsgErr
MsgWarn
MsgDbg
MsgInfo
Closelnfo
Timeout

IF Input
IF Timeout
IF Halted
IF PanelActive
EndIF

Plc
PlcUser
RunPLC
EndPLC
EndEvent
ClearIntr
SetInputIntr

SetInputPolarity
SetInputAlarm1
SetInputAlarm2
EnabUsrPlcBtn
DisabUsrPlcBtn
WaitSpindleStart
WaitSpindleStop

— instruk¢ni reZim

— prikazovy reZim

— prodleva pfi zpracovani

— nastaveni adresy

— nastaveni rychlosti pohybu

— ovladani vystupt

— polohovani (absolutni)

— polohovani (relativni)

— prodleva pred dalSim pfikazem.

— Cekani na stav vstupu

— zobrazeni zpravy

— zobrazeni zpravy chyby

— zobrazeni zpravy varovani

— zobrazeni zpravy pouze v reZimu ladéni

— zobrazeni informacniho okna

— zavreni informac¢niho okna

— nastaveni max. doby ¢ekani pro prikaz INPUT

— podminéné zpracovani s podminkou vstupu

— podminéné zpracovani s podminkou prekroceni max. doby
— podminéné zpracovani s podminkou zastaveni stroje
— podminéné zpracovani s podminkou aktivniho okna v systému
— konec podminéného zpracovani

— spuSténi libovolné udalosti

— spusténi uzivatelské udalosti

— fizeni béhu zpracovani

— ukonceni béhu PLC, s nastavenim vysledku

— ukonceni zpracovani udalosti, s nastavenim vysledku
— smaZe aktivni preruSeni

— nastavi preruSeni na vstupu interpolacni jednotky

— nastavi polaritu vstupu interpolacni nebo DIO jednotky
— nastavi pro vstup DIO jednotky funkci alarm 1

— nastavi pro vstup DIO jednotky funkci alarm 2

— povoli pouziti tl. Spustit PLC 1-16

— zakaZe poutziti tl. Spustit PLC 1-16

— Ceka na rozbéh vretene

— Ceka na dobéh vietene
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7.2 Popis prikazu (pfikazovy rezim)

| 7.2.1 Prepinaé Prikazovy/ Instrukéni rezim

Makro udalosti lze zpracovat v pfikazovém nebo instruk¢énim reZimu. Pfi spusténi udalosti je vychozi
rezZim prikazovy (CMD). V prikazovém rezimu je mozné pouzit pifikazy SWPLC v instrukénim
reZimu prikazy jednotky (neni kontrola syntaxe).

ReZimy lze libovolné prepinat v pribéhu udalosti, nelze je vSak kombinovat. Tedy nelze pouZit
prikazy SWPLC v instrukénim reZimu a instrukce GVE jednotky v pfikazovém reZimu.

\ 7.2.2 INS - piepina€ instrukéniho rezimu

Tento piikaz prepne zpracovani makra udalosti do instrukéniho reZimu. Prikaz je modalni pouze
v ramci udalosti.

Parametry prikazu: Zadné

Format zapisu: INS

Priklad pouziti:

INS ;prepne zpracovani makra do instrukcniho rezimu

SWOLFE
SWO02,FF

7.2.3 CMD - prepina¢ prikazového rezimu

Tento prikaz prepne zpracovani makra udalosti do pfikazového reZimu. Prikaz je modalni pouze
v ramci udalosti. Pfikazovy rezim je vychozi pro kazdou udalost.

Parametry prikazu: Zadné

Format zapisu: CMD

Priklad pouziti:

Cmd ; prepne zpracovani makra do prikazového rezimu
Adr=IpAdr ; nastavit adresu na interpolacni jednotku
Speed=VRapid ; nastavit rychlest pohybu na rychloposuv
Timeout=100 ; max. doba cekani na vstup 0.1s
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| 7.2.4 Zakladni pfikazy SWPLC |

Popis zakladnich, nejcastéji pouzivanych prikazti SWPLC v prikazovém rezimu.

\ 7.2.5 ADR - nastaveni adresy jednotky \

Tento prikaz nastavi adresu jednotky pro nasledujici pfikazy nebo instrukce. Pfikaz je modalni pouze
v ramci udalosti. Pfikaz je povinny pro vétSinu prikazti SWPLC.

Parametry prikazu: adresa jednotky

Format zapisu: ADR=<¢islo(adresa jednotky)>

Priklad pouziti:

Adr=0 ; nastavi adresu pro nasledujici prikazy na jednotku s adresou 0
Speed=VRapid ; rychlost rychloposuvu

MoveABS=X 100 ; pohyb jednotkou na adrese 0 rychloposuvem na polohu X100

\ 7.2.6 SLEEP - prodleva zpracovani

Prikaz slouZi jako prodleva mezi ptikazy pro zpracovani. Tento pfikaz lze pouZit v instrukénim
i prfikazovém reZimu zpracovani.

Parametry prikazu: doba prodlevy [mS]

Format zapisu: SLEEP=<¢islo>

Priklad pouziti:

Cmd ; prikazovy rezim
Adr=DIO1Adr ; adresa jednotky DIO1
Output=Out1On ; zapnout ofuk senzoru
Sleep=2000 ; pockat 0.5s pred vypnutim
Output=0Out1Off ; vypnout ofuk senzoru
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| 7.2.7 OUTPUT - ovladani vystupu

Timto prikazem lze ovladat relé vystupy na jednotkach.

Ovladani vystupu spusti i SWPLC udalosti konkrétniho vystupu i kdyZ neni na jednotce zrovna
Zadny vystup na pouZitou funkci nastaven. Ovladani vystupu spusti i prisluSné udalosti vystupu.
Rekurzivni spousténi udalosti je systémem hlidano a vyhodnoceno jako chyba, nelze tedy v udalosti
ovladani vystupu pouZit ovladani stejného vystupu.

Interpolaéni jednotky (Ip)

Pro interpolacni jednotky (Adr=IpAdr - Ip3Adr) lze pouzit pro ovladani vystupt nasledujici
parametry prikazu.

McoverOn — zapne vystup nastaveny na funkci Kryt stroje
McoverOff — vypne vystup nastaveny na funkci Kryt stroje
TcoverOn — zapne vystup nastaveny na funkci Kryt ndstrojii
TcoverOff — vypne vystup nastaveny na funkci Kryt ndstrojti
AirblowOn — zapne vystup nastaveny na funkci Ofuk ndstroje
AirblowOff — vypne vystup nastaveny na funkci Ofuk ndstroje
TclampOn — zapne vystup nastaveny na funkci Uvolnéni ndstroje
TclampOff — vypne vystup nastaveny na funkci Uvolnéni ndstroje
LaserOn — zapne vystup nastaveny na funkci Laser

LaserOff — vypne vystup nastaveny na funkci Laser
CoolantOn — zapne vystup nastaveny na funkci Chlazeni
CoolantOff — vypne vystup nastaveny na funkci Chlazeni

SpindleCwOn - zapne vieteno ve sméru hodinovych rucicek
SpindleCcwOn - zapne vieteno proti sméru hodinovych rucicek
SpindleOff — Vypne vystup vietene

Digitalni I/0 jednotky (DIO)
Pro D.I/O jednotky (Adr=DIO1Adr — DIO3Adr) lze pouZit pro ovladani vystupu parametr ptikazu:

OUT<¢islo vystupu>ON - zapne relé vystup DIO jednotky nastaveny na funkci DIO OUT<¢islo
vystupu>

OUT<¢islo vystupu>OFF — vypne relé vystup DIO jednotky nastaveny na funkci DIO OUT<cislo
vystupu>

Aby relé vystup DIO jednotky mohl byt ovladan pomoci SWPLC, musi byt vystup nastaven na
funkci DIO OUTI1-24 v menu Stroj/Nastaveni/Digital 10, zaloZka prislusné DIO jednotky.

Na stejnou funkci 1ze nastavit vice nez jedno relé, téZ mizZe byt stejna funkce nastavena na rtiznych
relé vystupech na vice jednotkach.

Priklad pouziti:

Adr=IpAdr ; na interpolacni jednotce
Output=AirblowOn ; zapneme ofuk

Sleep=500 ; pockame 0.5s
Output=AirblowOff ; a pak ofuk zase vypneme
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\ 7.2.8 SPEED - nastaveni rychlosti pohybu

Tento prikaz nastavi rychlost pohybu pro pohybové prikazy SWPLC. Pfikaz je modalni pouze
v ramci udalosti. Pfikaz je povinny pro pfikazy MOVEABS a MOVEREL.

Parametry prikazu: rychlost pohybu [mm/s]
Format zapisu: SPEED=<cislo(rychlost)>

Priklad pouziti:

Adr=IpAdr ; na interpolacni jednotce

Speed=50 ; rychlost pohybu nasledujicich pohybovych prikaztii na 50mm/s
MoveABS=X 100 ; pohyb rychlosti 50mm/s na polohu X100

' 7.2.9 MOVEABS - absolutni polohovani

Timto ptikazem se provadi pohyby jednotky nastavené prikazem ADR rychlosti nastavenou piikazem
SPEED. Souradnice pohybu jsou absolutni (koncova souradnice pohybu).

Pro tento prikaz je povinné nastaveni rychlosti pohybu a adresy jednotky. Parametr pfikazu musi
obsahovat alespon jednu soufadnici. Pfikaz nepodléha kontrole prekroceni limit stroje. Souradnice
jsou v soufadném systému stroje.

Parametry prikazu: soutadnice X,Y,Z,A

Format zapisu: MOVEABS=X <soufadnice> Y <soufadnice> Z <soufadnice> A <soufadnice>

Priklad pouziti:
Adr=IpAdr ; na interpolacni jednotce
Speed=50 ; rychlost pohybu nasledujicich pohybovych prikaztii na 50mm/s

MoveABS=X 100 Y 50 Z 0 ; provede pohyb na souradnici X100 Y50 Z0

7.2.10 MOVEREL - relativni polohovani

Timto prikazem se provadi pohyby jednotky nastavené prikazem ADR rychlosti nastavenou pfikazem
SPEED. Soutadnice pohybu jsou relativni (aktualni poloha + soufadnice prikazu).

Pro tento prikaz je povinné nastaveni rychlosti pohybu a adresy jednotky. Parametr prikazu musi
obsahovat alespoini jednu souradnici. Pfikaz nepodléha kontrole prekroceni limit stroje. Souradnice
jsou v souradném systému stroje.

Parametry prikazu: soutadnice X,Y,Z,A

Format zapisu: MOVEREL=X <soutfadnice> Y <soufadnice> Z <soufadnice> A <souradnice>

Priklad pouziti:

Adr=IpAdr ; na interpolacni jednotce

Speed=50 ; rychlost pohybu nasledujicich pohybovych prikaztii na 50mm/s
MoveREL=X 20 Y 20 ; provede relativni pohyb
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\ 7.2.11 MSG - zobrazeni zpravy

Tento prikaz zobrazi zpravu s textem, napf. pokyn pro obsluhu. Dokud neni okno se zpravou zavieno
tlacitkem OK v okné zpravy, zpracovani udalosti nepokracuje.

Parametry prikazu: text zpravy nebo proménna
Format zapisu: MSG=<text zpravy nebo proménna>
Priklad pouziti:

MSG=0tocit obrobek v pripravku ; zobrazit instrukce pro obsluhu stroje

7.2.12 MSGWARN - zobrazeni zpravy - varovani

Stejné jako prikaz MSG, okno se zpravou obsahuje kiiZ v Cerveném kolecku. Dokud neni okno se
zpravou zavreno tlacitkem OK v okné zpravy, zpracovani udalosti nepokracuje.

Parametry prikazu: text zpravy nebo proménna

Format zapisu: MSGWARN=<text zpravy nebo proménna>

Priklad pouziti:

If Input=p1:p2 ; zkontrolovat tlakovy snimac
MsgWARN=Neni dostatecny tlak vzduchu

EndIf ; konec podminky

7.2.13 MSGERR - zobrazeni zpravy - chyba

Stejné jako prikaz MSG, okno se zpravou obsahuje vykficnik ve Zlutém trojuhelniku. Dokud neni
okno se zpravou zavreno tlacitkem OK v okné zpravy, zpracovani udalosti nepokracuje.

Parametry prikazu: text zpravy nebo proménna

Format zapisu: MSGERR=<text zpravy nebo proménna>

Priklad pouziti:

If Input=p1:p2 ; zkontrolovat tlakovy snimac
MsgERR=Neni dostatecny tlak vzduchu

EndIf ; konec podminky
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\ 7.2.14 MSGINFO - zobrazeni informacniho okna

Prikaz zobrazi okno se zpravou bez tlacitka k zavieni, SWPLC a Armote pokracCuje dal, ale nelze
béhem tohoto okna Armote dale ovladat. Pfikaz je vhodny pro akce, které je potfeba provést aniz by
béhem provadéni mohla obsluha zasdhnout do chodu. Okno je tfeba po provedeni akce zavfit
prikazem CLOSEINFO. Okno se zpravou lze bez zavieni predchoziho okna zobrazit jen jednou.
Opétovné pouziti piikazu MSGINFO bez zavieni predchoziho okna je vyhodnoceno jako chyba.
Parametry prikazu: text zpravy nebo proménna

Format zapisu: MSGINFO=<text zpravy nebo proménna>

Priklad pouziti:

MSGINFO=Probihaji reference.

7.2.15 CLOSEINFO - zavreni informacniho okna

Prikaz zavte okno se zpravou prikazu MSGINFO (pokud je otevieno).
Parametry prikazu: Zadné

Format zapisu: CLOSEINFO

Priklad pouziti:

CLOSEINFO ; zavrit okno prikazu MsglInfo

7.2.16 INPUT - ¢ekani na stav vstupu

Tento prikaz ¢eka na urcity stav urcitého vstupu. Max. doba po kterou se ¢eka na stav vstupu je nutné
nastavit prikazem TIMEOUT. VyprSeni této doby beze zmény stavu vstupu je vyhodnoceno jako
chyba. Pro tento prikaz je povinné nastavit adresu jednotky vstupu pfikazem ADR a max. dobu
cekani ptikazem TIMEOUT.

Cislo vstupu je v rozsahu 0-16, stav vstupu je O (vstup sepnut) nebo 1 (vstup rozepnut). Vhodné nap¥.
pro kontrolu skutecného otevieni krytu, ¢ekani na roztoceni vietene atd. Pokud je vyprSeni max.
doby cekani oSetfeno ptikazy IF TIMEOUT a ENDIF hned po pfikazu INPUT, neni prekroCeni max.
doby vyhodnoceno jako chyba a nedojde k automatickému ukonceni SWPLC a preruSeni ¢innosti
stroje.

Parametry prikazu: ¢islo vstupu (0-16) a stav vstupu (0-1)

Format zapisu: INPUT=<cislo vstupu>:<stav vstupu>

Priklad pouziti:

Timeout=1000 ; nastavit max. cekani na 1s

Input=5:0 ; Cekat na sepnuti vstupu ¢.5
if Timeout ; podminka prekroceni casu
MsgErr=Kryt nebyl zavien

EndIf ; konec podminky
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\ 7.2.17 TIMEOUT - nastaveni max. doby ¢ekani

Timto prikazem se nastavi max. doba Cekani na stav vstupu pfikazu INPUT. Po uplynuti této doby
prikaz INPUT zpisobi chybu SWPLC, ktera miZe zastavit zpracovani udalosti i pracovni cyklus
stroje.

Parametry prikazu: max. doba ¢ekani [ms]
Format zapisu: TIMEOUT=<¢islo(doba v [mS])>

Priklad pouziti:

Cmd ; pFikazovy rezim
Ard=DIO1Adr ; DIO jednotka
Timeout=1000 ; nastavit max. ¢ekani na 1s
Input=5:0 ; Cekat na sepnuti vstupu ¢.5
if Timeout ; podminka prekroceni casu
MsgErr=Kryt nebyl zavren.

EndIf ; konec podminky

7.2.18 WAITSPINDLESTART- ¢ekani na rozbéh vretene

Timto prikazem lze dokoncit cekani na rozbéh vietene v PLC. Ptikaz lze pouZit pokud je v menu
Stroj/Nastaveni/Vieteno vybran rezim prodlevy zapnuti Do pohybu, bez preruseni nebo Do pohybu
vCetné prerusSeni. Pri jiném nastaveni nema piikaz smysl, protoZe rozbéh vietene je vidy dokoncen
hned po jeho zapnuti.

Parametry prikazu: Zadné

Format zapisu: WaitSpindleStart

Priklad pouziti:

Cmd ; pFikazovy rezim
Adr=IpAdr ; interpolacni jednotka
WaitSpindleStart ; pockat az se vieteno roztoci
Output=CoolantOn ; zapnout chlazeni

7.2.19 WAITSPINDLESTOP — €ekani na dobéh vietene

Timto prikazem lze dokoncit Cekani na dobéh vietene v PLC. Prikaz lze pouZit, pokud je v menu
Stroj/Nastaveni/Vieteno vybran reZim prodlevy vypnuti Do pohybu, bez preruseni nebo Do pohybu
vCetné preruSeni. Pti jiném nastaveni nema prikaz smysl, protoZe dobéh vietene je vidy dokoncen
hned po jeho vypnuti.

Parametry prikazu: Zadné

Format zapisu: WaitSpindleStop

Priklad pouziti:

Cmd ; prikazovy reZim

Adr=IpAdr ; interpolacni jednotka
WaitSpindleStop ; pockat na zastaveni vietene
MoveAbs=Z p1 ; nastrojem do drzaku v zasobniku
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\ 7.2.20 ENABUSRPLCBTN - povoleni pouziti tl. Spustit PLC 1-16

Timto prikazem Ize povolit pouZiti HW tlacitek Spustit PLC 1-16 nastavenych v menu
Stroj/Ovldddni. Dokud nebude tlacitko povoleno timto ptikazem, nebude na stisk reagovat.

Parametry prikazu: cislo tlacitka 1-16

Format zapisu: EnabUsrPlcBtn=<cislo tlacitka>

Priklad pouziti:
Cmd ; prikazovy rezim
EnabUsrPlcBtn=1 ; povolit tl. Spustit PLC 1

7.2.21 DISABUSRPLCBTN - zakazani pouziti tl. Spustit PL.C 1-16

Tento prikaz zakaZe pouziti HW tlacitek Spustit PLC 1-16 nastavenych v menu Stroj/Ovladani.
Dokud nebude pouZiti tlacitka zakazano timto piikazem, bude reagovat na stisk a spoustét
nastavenou uziv udalost PLC.

Parametry prikazu: cislo tlacitka 1-16

Format zapisu: DisabUsrPlcBtn=<Ccislo tlacitka>

Priklad pouziti:
Cmd ; prikazovy reZim
DisabUsrPlcBtn=1 ; zakazat tl. Spustit PLC 1
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\ 7.2.22 Piikazy pro podminéné zpracovani prikazu

Pomoci podminek lze vétvit zpracovani makra SWPLC a tedy na zakladé vstupnich podminek tak
urcit, zda se maji pfikazy béhem podminéného zpracovani vykonat nebo preskocit.

Prikazy podminky jsou parové, tedy prikazy které se maji vykonat jen za urcité podminky se piSou
mezi piikazy IF <podminka pro vykondni> a ptikaz ENDIF pro ukonceni.

7.2.23 IF INPUT - podminéné zpracovani s podminkou stavu vstupu

Tento piikaz je urCen k zpracovani nasledujicich prikazi pouze pokud bude urcity vstup
v nastaveném stavu. Nastaveni max. doby ¢ekani na vstup pfikazem Timeout neni povinné, lze vSak
pouZzit. Pokud bude Timeout nastaven na hodnotu 0 nebo pokud pted prikazem IF INPUT nebude
v udélosti pouzit, nebude SWPLC na poZadovany stav vstupu Cekat a zda ndsledujici ptikazy
zpracuje, rozhodne ihned.

Prikazy urCené ke zpracovani pouze za podminky vstupu je nutné ukoncit prikazem EndIF. Pro tento
prikaz je povinné nastaveni adresy jednotky prikazem Adr, na které se vstup podminky nachazi.

Parametry prikazu: C. vstupu a jeho stav

Format zapisu: IF INPUT=<¢islo vstupu>:<stav vstupu>

Priklad pouziti:

Cmd ; prikazovy rezim
Ard=DIO1Adr ; DIO jednotka
Timeout=1000 ; nastavit max. cekani na 1s
IF Input=7:0 ; pokud bude vstup 7 sepnut
Output=0ut1lOn ; sepnout vystup DIO1
EndIF ; konec podminky

helpdesk@gravos.cz 65 WWW.gravos.cz


mailto:helpdesk@gravos.cz

@ Programatorsky manual 7 P¥ikazy PLC - Popis prikazi (prikazovy rezim) Armote v1.99

\ 7.2.24 IF ERROR - podminéné zpracovani s podminkou chyby zpracovani

Prikaz slouZi k podminénému zpracovani s podminkou chyby predchoziho prikazu. Jako chyba pro
podminku zpracovani neni povaZovana kazda chyba pfi zpracovani, ale pouze chyby vzniklé pfi
provadéni piikazi MOVEABS, MOVEREL, PLC, PLCUSER, jejichZ vysledek zavisi na aktualnim
provoznim stavu stroje. Pfi chybé pri pfikazu MOVEABS a MOVEREL podminka slouZzi k urceni
toho co se ma stat, pokud pohyb stroje pomoci SWPLC bude z néjakého divodu prerusen procesnim
stavem stroje.

Napf. pokud pozadované polohy nebude dosazeno z divodu preruseni (at' uZ pomoci vstupu nebo
zasahu uZivatele) bude potfeba uZivatele o tom informovat (napf. pomoci ptikazu MsgErr) a po té
uvést stroj do vychoziho stavu, ze kterého bude mozné po odstranéni priciny vSe zopakovat. Zejména
pokud je stroj mimo limity obrabéciho prostoru stroje.

Pokud bude podminka chyby platnd, a ptikaz IFF ERROR pouzit, bude pfiznak podminky smazan.
Jestli bude zpracovani SWPLC nebo udalosti pokracovat, je potfeba urcit prikazem EndPlc nebo
EndEvent. Pokud chyba vznikne a vznikly stav nebude zpracovan touto podminkou, zpracovani
udalosti bude ukonceno s chybou.

Na rozdil od prikazu IF Timeout se podminka neuchovava v zasobniku hodnot a je platna globalné.
Je tedy dédéna skrz hloubku zpracovani a pokud vnorena udalost skonc¢i s chybou, je moZné chybu
zpracovat v udalosti, ktera spustila tuto udalost, ktera skoncila chybou.

Parametry prikazu: zZadné

Format zapisu: IF Error ; zpracovat jen kdyZ pohyb bude prerusen

Priklad pouziti:

Cmd ; pFikazovy rezim

Adr=IpAdr ; interpolacni jednotka
Speed=VRapid ; nastavit rychloposuv
MoveAbs=Z Tpos.Z ; dojet pro nastroj

IF Error ; pokud stroj nedojel
MsgErr=Chyba polohy ; Upozornit obsluhu
RunPLC=false ; vypnout spousténi plc
Output=TClampOff ; vypnout vystup volnéni nastroje
EndPLC=false ; ukoncit s chybou

EndIF ; konec podminéného zpracovani
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\ 7.2.25 IF PANELACTIVE - podminéné zpracovani s podminkou aktivniho okna

Prikaz slouZi k podminénému

zpracovani s podminkou pravé aktivniho okna v systému. V udalosti je

moZné timto pfikazem zpracovat ¢ast makra pouze pokud je otevieno konkrétni makro.

Lze tak zajistit riizné chovani podle situace zaloZené na otevieném okné jako je napr, JOG, MPG,

Sprdvce ndstrojt atd.

Parametry prikazu: cislo okna.

Format zapisu: IF PanelActive=<¢islo okna> ; zpracovat kdyZ bude otevieno okno <¢islo okna>.

Aktivni okna podle cisla:

Cislo | Okno Cislo | Okno

0 |Hlavni okno systému 13 | Nacteni GDF/PLT souboru
1 |Referencni bod (globalni) 14 | UloZeni GDF/PLT souboru
2 |JOG 15 |Nacteni NC souboru
3 |MPG 16 | UloZeni NC souboru
4 | Souradnicové vrtani 17 | Probihaji reference
5 |Méfeni sondou 18 | Probiha parkovani stroje
6 |Editace G-kodu 19 | PreruSeni pracovniho cyklu
7 |Nastaveni systému 20 |Referencni bod (lokalni)
8 | Spravce nastroji 21 | PreruSeni ATC
9 |Parametry obrabéni 22 Statistiky
10 ([Korekce nastroje 23 | Referencni body
11 | Délky strojnich drah 24 | Pouziti polohy ref. bodu
12 |[Délka pracovniho cyklu

Priklad pouziti:

Cmd ; prikazovy reZim

IF PanelActive=8
EndEvent=true
EndIF

Adr=IpAdr
Output=TCoverOff

; kdyZ je aktivni Spravce nastroju

; ukoncit v poradku (nic neprovadét)
; konec podminky

; interpolacni jednotka

; zavrit kryt zasobniku
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7.2.26 IF TIMEOUT - podminéné zpracovani s podminkou prekro¢eni max.
doby ¢ekani.

Prikaz slouZi k podminénému zpracovani s podminkou prekroceni max. doby Cekéani nastavené
prikazem Timeout pro ptikaz Input.

Tento prikaz je nutné pouZzit hned za prikazem, ktery max. dobu Cekani vyuZziva, jinak bude
prekroceni této doby povazovano za chybu a SWPLC bude s chybou ukonceno.

Pokud je ptikaz IF TIMEOUT pouZit, nebude prekroceni max. doby cekani povazovano za chybu
alze ve zpracovani SWPLC pokracovat. Zpracovani lze vSak béhem podminéného zpracovani
ukoncit prikazem EndPLC=True pokud to bude potteba.

Parametry prikazu: zadné

Format zapisu: IF Timeout ; zpracovat jen kdyZ vystup nebude sepnut v urceny cas

Priklad pouziti:

Cmd ; prikazovy rezim

Adr=IpAdr ; interpolacni jednotka
Input=p1:p2 ; pockat na zavreni krytu

IF Timeout ; pokud kryt nebyl zavren
RunPLC=false ; vypnout spousténi plc
Output=TCoverOff ; vypnout vystup krytu
MsgErr=kryt nebyl zavren ; zobrazit zpravu o chybé
EndPLC=false ; ukoncit s chybou

EndIF ; konec podminéného zpracovani
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\ 7.2.27 Piikazy pro nastaveni vstupt

Pomoci téchto prikazii lze zménit pro vstupy nastaveni jména, polarity, povoleni preruseni
a alarm1-2. Potom co skonCi potfeba zmény nastaveni, je vhodné nastaveni vratit na vychozi
hodnoty. Vychozi hodnoty nejsou automaticky navraceny a nové nastaveni trva az do dalSi zmény
nebo spusténi systému.

7.2.28 SETINPUTNAME - nastaveni jména vstupu

Timto prikazem je moZné zménit jméno vstupu na jednotce nastavené prikazem ADR.
Pro tento prikaz je povinné nastavit adresu jednotky vstupu prikazem ADR.

Parametry prikazu: Cislo vstupu(0-16) a stav vstupu (0-1)

Format zapisu: SetInputName=<cislo vstupu>:<jméno vstupu>

Priklad pouziti:

Cmd ; pFikazovy rezim
Adr=DIO1Adr ; na DIO jednotce

IF Input=p1:p2 ; zkontrolovat prepinac
SetInputName=8:Tlak vzduchu

EndIf ; konec podminky

7.2.29 SETINPUTPOLARITY — nastaveni polarity vstupu

Tento prikaz umoZiuje zménu nastaveni polarity konkrétniho vstupu na jednotce nastavené prikazem
ADR. Pro tento prikaz je povinné nastavit adresu jednotky vstupu prikazem ADR.

Parametry prikazu: cislo vstupu(0-16) a stav vstupu (0-1)

Format zapisu: SetInputPolarity=<cislo vstupu>:<polarita vstupu>

Priklad pouziti:

Cmd ; prikazovy rezim

Adr=IpAdr ; na interpolacni jednotce
SetInputPolarity=8:0 ; nastavit polaritu na rozpinaci
Output=MCoverOn ; otevrit kryt
SetInputPolarity=8:1 ; vratit polaritu vstupu
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\ 7.2.30 SETINPUTINTR - nastaveni povoleni preruseni vstupu

Timto prikazem lze zménit nastaveni, zda ma aktivace vstupu na jednotce nastavené pirikazem ADR
zpusobit preruseni pracovniho cyklu. Pro tento pfikaz je povinné nastavit adresu jednotky vstupu
piikazem ADR. Lze tak napf. doCasné vypnout prerusSeni od ref. spinace a odjet strojem za néj.

Parametry prikazu: ¢islo vstupu(0-16) a preruSeni vstupu (0-vypnuto, 1-zapnuto)
Format zapisu: SetInputPolarity=<¢islo vstupu>:<preruSeni>

Priklad pouziti:

Cmd ; prikazovy rezim
Adr=IpAdr ; na interpolacni jednotce
SetInputIntr=1:0 ; vypnout preruseni Ref. X
Speed=VRapid ; rychloposuvem
MoveAbs=X -20 ; odjedeme za spinac
SetInputintr=1:1 ; vratit preruSeni Ref. X

' 7.2.31 SETINPUTALARM1 — nastaveni Alarm1 vstupu

Tento prikaz nastavuje na ur¢eném vstupu zda ma byt zapnutd funkce Alarml. Pfikaz je mozné
pouzit pouze pro DIO jednotky (adresi DIO1Adr — DIO3Adr). Pro tento pfikaz je povinné nastavit
adresu jednotky vstupu prikazem ADR. Pokud pred pouZitim prikazu nebude adresa nastavena na
adresu DIO jednotky, bude to povaZovano za chybu.

Parametry prikazu: ¢islo vstupu(0-16) a funkce Alarm1 (0- vypnuto,1-zapnuto)

Format zapisu: SetInputAlarm1=<cislo vstupu>:<stav Alarm1>

Priklad pouziti:

Cmd ; pFikazovy rezim

Adr=DIO1Adr ; DIO jednotka

If Input=p1:p2 ; zkontrolovat prepinac a pokud je v poloze Alarm
SetInputAlarm1=14:1 ; zapnout alarm1

EndIf ; konec podminky

7.2.32 SETINPUTALARM2 — nastaveni Alarm2 vstupu

Tento prikaz nastavuje na ureném vstupu zda ma byt zapnuta funkce Alarm2. Pfikaz je mozné
pouZit pouze pro DIO jednotky (adresy DIO1Adr — DIO3Adr). Pro tento prikaz je povinné nastavit
adresu jednotky vstupu prikazem ADR. Pokud pred pouZitim prikazu nebude adresa nastavena na
adresu DIO jednotky, bude to povaZovano za chybu.

Parametry prikazu: cislo vstupu(0-16) a funkce Alarm2 (0- vypnuto,1-zapnuto)

Format zapisu: SetInputAlarm1=<cislo vstupu>:<stav Alarm1>

Priklad pouziti:

Cmd ; prikazovy rezim

Adr=DIO1Adr ; DIO jednotka

If Input=p1:p2 ; zkontrolovat prepinac a pokud je v poloze Alarm
SetInputAlarm2=14:1 ; zapnout alarm2

EndIf ; konec podminky
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| 7.2.33 Ptikazy pro Fizeni béhu SWPLC |

Pomoci téchto prikazi lze Fidit béh zpracovani makra. Ukoncit zpracovani pravé provadéné udalosti,
Ukoncit zpracovani SWPLC nebo nastavit zda se ma SWPLC spoustét (napf. pri ovladani vstupii).

7.2.34 ENDEVENT - ukoné&eni pravé provadéné udalosti |

Tento prikaz ukonci pravé provadénou udalost SWPLC. Prikaz ma 1 parametr, kterym lze nastavit,
jak bude udaélost ukoncena. Pokud bude ukonceni udalosti nastaveno na hodnotu False, udalost
skonci chybou a dojde k zastaveni zpracovani SWPLC a cCinnosti stroje.

Parametry prikazu: True (ukonceni v poradku) nebo False (ukonceni s chybou a zastaveni PLC)

Format zapisu: ENDEVENT=True nebo ENDEVENT=False

Priklad pouziti:

Cmd ; prikazovy rezim

Adr=IpAdr ; na interpolacni jednotce

If Input=p1:p2 ; zkontrolovat kli¢, kdyZ nebude tak neotvirat kryt
EndEvent=True ; ukoncit udalost a pokracovat ve zpracovani PLC
EndIf ; konec podminky

Output=MCoverOn ; otevrit kryt

| 7.2.35 ENDPLC — ukonéeni zpracovani SWPLC

Tento prikaz ukonci zpracovani celého SWPLC bez navratu do udalosti, ze kterych byla spusténa
udalost, ve které byl tento prikaz pouZit. Pfikaz ma jeden parametr, kterym lze nastavit, zda bude
zpracovani ukonceno s chybou. Pokud bude ukonceni SWPLC nastaveno na hodnotu False, SWPLC
skonci chybou a dojde k zastaveni ¢innosti stroje.

Parametry prikazu: True (ukonceni v poradku) nebo False (ukonceni s chybou a zastaveni PLC)
Format zapisu: ENDPLC=True nebo ENDPLC=False

Priklad pouziti:

Cmd ; prikazovy reZim

Adr=IpAdr ; na interpolacni jednotce

If Input=p1:p2 ; zkontrolovat tlak vzduchu, kdyZ nebude tak neotvirat kryt
EndPLC=False ; ukoncit celé PLC a nepokracovat

EndIf ; konec podminky

Output=MCoverOn ; otevrit kryt
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\ 7.2.36 RUNPLC - nastaveni spousténi SWPLC

Tento prikaz nastavuje, zda pri zpracovani budou spoustény dalsi udalosti SWPLC a bude dochazet
k vnorovani udalosti. Pfikaz md jeden parametr, kterym se nastavuje, zda se budou udalosti spoustét.

Napf. pfi ovladani vystupu pomoci prikazu Output, dochazi i ke spusténi prisluSnych udalosti
ovladani vystupu. Vypnutim spousténi SWPLC timto ptikazem mohou byt ovladany pouze relé
vystupy bez spousténi jejich udalosti.

Tento prikaz lze vyuZit pri feSeni chybovych stavii stroje, kdy je potfeba vypnout néktery vystup bez
provedeni kontroly, zda k tomu doslo. Napf. v pfipadé, Ze nedojde k otevieni krytu nastroju, je
potfeba vystup znovu vypnout (aby neunikal vzduch v pripadé prasklé hadice), ale bez kontroly
zavieni krytu v udalosti vypnuti vystupu. Zavieni krytu nas v tomto pripadé nezajima a naopak by
kontrola v chybovém stavu stroje byla neZadouci, protoZe by doslo k fetézeni chyb.

Pokud bude spousténi SWPLC timto piikazem vypnuto, nebudou provedeny ani ptikazy PLC
a PLCUSER. Prikaz je platny v ramci udalosti. Vychozi nastaveni je True.

Parametry prikazu: True (spousténi zapnuto) nebo False (spousSténi vypnuto)
Format zapisu: RUNPLC=True nebo RUNPLC=False

Priklad pouziti:

Cmd ; prikazovy rezim
Adr=IpAdr ; interpolacni jednotka
Output=TCoverOn ; otevrit kryt nastroju
TimeOut=2000 ; Cekat na vstup max. 2s
Input=p1:p2 ; Cekat na otevreni krytu

If Timeout ; kdyZ se neotevre v cas
RunPlc=False ; vypnout spousténi PL.C
Output=TCoverOff ; vypnout vystup krytu bez udalosti PL.C
RunPlc=True ; spousténi PL.C zase zapnout
MsgErr=Chyba, kryt nebyl otevien

EndPLC=False ; ukoncit PL.C s chybou
EndIF ; konec podminky

helpdesk@gravos.cz 72 WWW.gravos.cz


mailto:helpdesk@gravos.cz

@ Programatorsky manual 7 P¥ikazy PLC - Popis prikazi (prikazovy rezim) Armote v1.99

\ 7.2.37 Spousteéni udalosti z PLC

Tyto prikazy lze pouZit k provadéni Casto pouzivanych kontrol nebo pfi potfebé vétveni podminek.

| 7.2.38 PLC - spusténi udalosti SWPLC

Timto prikazem lze spustit libovolnou udalost SWPLC béhem zpracovani makra udalosti SWPLC.
Prikaz ma jeden parametr, kterym je Cislo spousSténé udalosti. Po dokonceni spousSténé udalosti
pokracuje SWPLC ve zpracovani udalosti, ze které byl ptikaz SWPLC pouZit.

Parametry p¥ikazu: Cislo udalosti

Format zapisu: PLC=<cislo udalosti>

Priklad pouziti:

Cmd ; prikazovy rezim

If Error ; pokud byla chyba

PLC=0 ; spustit udalost Armote_Start znovu
EndIf ; konec podminky

7.2.39 PLCUSER - spusténi uzivatelskych udalosti

Timto prikazem lze spustit libovolnou uZivatelskou udalost UserEventl — 64 béhem zpracovani
makra udalosti. UZivatelské udalosti 1ze spustit pouze timto pfikazem nebo piikazem PLC. Ptikaz ma
jeden parametr, kterym je Cislo spousSténé uZivatelské udalosti. Po dokonceni spousSténé udalosti
pokracuje PLC ve zpracovani udalosti, ze které byl ptikaz PLCUSER pouZit.

Parametry prikazu: Cislo uZivatelské udalosti

Format zapisu: PLC=<cislo uZivatelské udalosti>

Priklad pouziti:

Cmd ; prikazovy rezim
Adr=DIO1Adr ; na jednotce DIO1

IF Input=p1:p2 ; zkontrolovat prepinac
PlcUser=10 ; spustit kontrolu upnuti
EndIf ; konec podminky
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| 7.2.40 Ptikazy ladéni PLC |

Tyto prikazy slouZi pro sledovani pribéhu zpracovani udalosti a na samotném béhu udalosti se
nepodili.

'7.2.41 STACKDUMP - vypis hodnot zasobniku

Tento prikaz vypiSe aktualni hodnoty v zasobniku. Je vhodné ho pouZit pouze pfi ladéni makra
udalosti. Zda ptikaz bude spustén, 1ze nastavit v nastaveni PLC, poloZka ReZim ladéni.

Prikaz vypiSe tyto hodnoty:

Stav prepinace instrukcni/prikazovy reZim zpracovani.

Cislo a jméno udélosti, ktera je pravé provadéna.

Hloubku vnoreni aktualni udalosti.

Nastaveni spousténi udalosti PLC ptikazu RUNPLC

Cisla udalosti v poradi, ve kterém byly spoustény od hloubky vnoteni 0.
Aktualni adresu nastavenou prikazem ADR

Aktualni rychlost pro pohyb. ptikazy nastavenou prikazem SPEED
Aktualni hodnotu max. doby nastavenou ptikazem TIMEOUT

© © ¢ © © © © ©

Parametry pfikazu: MSG (okno zpravy), LOG (do vypisu zaznami PLC), FILE (inkrementélné do
souboru PlcStackDump.log),

Format zapisu: StackDump=<parametr pifikazu> (MSG,FILE nebo LOG)

Priklad Pouziti:

Cmd ; prikazovy reZim

Adr=IpAdr ; interpolacni jednotka
Output=CoolantOn ; zapnout chlazeni
StackDump-=File ; ulozZit stav zasobniku do souboru

7.2.42 MSGDBG - zobrazeni zpravy pouze v rezimu ladéni

Tento prikaz vypiSe jednoduchou hlasku podobné jako jiné ptikazy MSG. Hlavni rozdil spociva ve
vlastnosti, Ze pfikaz je proveden pouze pokud je v nastaveni PL.C zapnut ReZim ladéni. Tento piikaz
lze tedy pouzit béhem ladéni makra pro zobrazeni rGznych informaci, tfeba jako identifikator
spusténé udalosti. Po odladéni lze v makru prikaz nechat pro pristi ladéni pokud bude tfeba a
vypnout ho vypnutim ReZimu ladeéni.

Parametry prikazu: zprava k zobrazeni
Format zapisu: MsgDbg=Kontrola tlaku OK

Priklad Pouziti:

Cmd ; pFikazovy rezim

Adr=DIO1Adr ; jednotka DIO1

if input=p1:p2 ; zkontrolovat tlak

MsgDbg=Tlak OK ; zobrazit hlasku pouze pro ladéni
EndEvent=true ; ukoncit v poradku

EndIf ; konec podminky
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8 Proménné PLC

8.1 Uzivatelské proménné

V menu Stroj/Nastaveni/PLC zalozka UZiv. proménné najdete proménné P1 — P64, které lze pouZit
jako parametr prikazu napt. pro soutradnice, rychlosti, vzdalenosti, adresy, text zpravy atd.

Hodnota proménné mitize byt text nebo ¢islo, nelze vSak pouZit proménnou, ktera obsahuje textovou
hodnotu pro prikaz, ktery ocekava ciselnou hodnotu.

PouZiti uZiv. proménnych je vyhodné pro prednastavené konkrétni udalosti, kde pak staci pti aplikaci
pro konkrétni stroj zménit pouze hodnotu pfisluSné proménné misto prepisovani hodnot v samotném
makru udalosti.

Proménnou v tabulce je vhodné popsat komentafem k ¢emu proménna slouZi. PouZiti proménné vrati
pouze jeji hodnotu, komentat zde ma pouze informacni charakter.

p1-p64 — vrati hodnotu proménné 1-64 z tabulky na podzaloZce uZiv. proménné na zaloZce PLC.

Hodnotu proménné Ize vratit i pouZitim p[<cislo nebo proménna>].

8.2 Systémové proménné

' 8.2.1 Parkovaci poloha

ParkPos.X — vrati souradnici X parkovaci polohy stroje z nastaveni Vymeéna z fadku Park.
ParkPos.Y — vrati souradnici Y parkovaci polohy stroje z nastaveni Vyména z fadku Park.
ParkPos.Z — vrati soufadnici Z parkovaci polohy stroje z nastaveni Vyména z fadku Park.
ParkPos.A — vrati souradnici A parkovaci polohy stroje z nastaveni Vyména z fadku Park.

8.2.2 Limity obrabéciho prostoru

Limit.X — vrati hodnotu limity osy X z nastaveni stroje v Stroj/Nastaveni/Mechanika/Hlavni.
Limit.Y — vrati hodnotu limitu osy Y z nastaveni stroje v Stroj/Nastaveni/Mechanika/Hlavni.
Limit.Z — vrati hodnotu limitu osy Z z nastaveni stroje v Stroj/Nastaveni/Mechanika/Hlavni.
Limit.A — vrati hodnotu limitu osy A z nastaveni stroje v Stroj/Nastaveni/Osa A.

Limit2.X — vrati hodnotu limitu osy X z nastaveni stroje v Stroj/Nastaveni/Mechanika/Pomocnd 1.
Limit2.Y — vrati hodnotu limitu osy Y z nastaveni stroje v Stroj/Nastaveni/Mechanika/Pomocnd 1.
Limit2.Z — vrati hodnotu limitu osy Z z nastaveni stroje v Stroj/Nastaveni/Mechanika/Pomocna 1.
Limit2.A — vrati hodnotu limitu osy A z nastaveni stroje v Stroj/Nastaveni/Mechanika/Pomocnd 1.

Limit3.X — vrati hodnotu limitu osy X z nastaveni stroje v Stroj/Nastaveni/Mechanika/Pomocnd 2.
Limit3.Y — vrati hodnotu limitu osy Y z nastaveni stroje v Stroj/Nastaveni/Mechanika/Pomocna 2.
Limit3.Z — vrati hodnotu limitu osy Z z nastaveni stroje v Stroj/Nastaveni/Mechanika/Pomocnd 2.
Limit3.A — vrati hodnotu limitu osy A z nastaveni stroje v Stroj/Nastaveni/Mechanika/Pomocnd 2.
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\ 8.2.3 Polohy nastroje

Tyto proménné jsou urceny predevSim pro praci s automatickou vyménou nastroji, konkrétné
proménné TposAkt a TposLast.

Tpos<cislo>.X — vrati soutadnici X z tabulky poloh z nastaveni Vyména z fadku Pos.<cislo>.
Tpos<cislo>.Y — vrati souradnici Y z tabulky poloh z nastaveni Vyména z fadku Pos.<¢islo>.
Tpos<cislo>.Z — vrati soufadnici Z z tabulky poloh z nastaveni Vyména z fadku Pos.<cislo>.
Tpos<cislo>.A — vrati souradnici A z tabulky poloh z nastaveni Vyména z fadku Pos.<cislo>.

TposAkt.X — vrati soufadnici X z tabulky poloh z nastaveni Vyména pro aktualni nastroj.
TposAkt.Y — vrati soufadnici Y z tabulky poloh z nastaveni Vyména pro aktualni nastroj.
TposAkt.Z — vrati souradnici Z z tabulky poloh z nastaveni Vyména pro aktualni nastroj.
TposAkt.A — vrati soufadnici A z tabulky poloh z nastaveni Vyména pro aktualni nastroj.

TposLast.X — vrati soufadnici X z tabulky poloh z nastaveni Vyména pro predchozi nastroj.
TposLast.Y — vrati soufadnici Y z tabulky poloh z nastaveni Vyména pro predchozi nastroj.
TposLast.Z — vrati souradnici Z z tabulky poloh z nastaveni Vyména pro predchozi nastroj.
TposLast.A — vrati soufadnici A z tabulky poloh z nastaveni Vyména pro predchozi nastroj.

8.2.4 Informace o nastroji \

Tyto proménné Ize pouzit pouze pro 2D data (GDF/PLT soubory). U 3D dat (NC soubory) nejsou
tyto informace znamy s vyjimkou proménné Tool.LCorrection, ktera je uloZena v nastaveni stroje
v tabulce korekci a s vyjimkou proménnych Tool. AktNum a Tool.LastNum.

Pokud Tool. AktNum vrati hodnotu nula, znamena to Ze je vieteno zrovna prazdné.

Tool.Name — vrati jméno aktualniho nastroje.

Tool.DiaL.ow— vrati spodni primér aktualniho nastroje.

Tool.DiaHigh — vrati horni primér aktualniho nastroje.
Tool.EdgeLength — vrati délku britu aktualniho nastroje.
Tool.EdgeAngle — vrati thel britu aktualniho nastroje.
Tool.LCorrection — vrati hodnotu délkové korekce aktualniho nastroje.
Tool. AktNum — vrati Cislo T aktualniho nastroje ve vreteni.
Tool.LastNum — vrati Cislo T predeSlého nastroje.
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\ 8.2.5 Adresy jednotek

Tyto systémové proménné jsou uZiteCné zejména pri pouZiti s piikazem Adr.

IpAdr — vrati adresu hlavni interpolacni jednotky.

Ip2Adr - vrati adresu 1. pomocné interpolacni jednotky.

Ip3Adr — vrati adresu 2. pomocné interpolacni jednotky.

CntAdr — vrati adresu citace polohy hlavni interpolacni jednotky.
FregAdr — vrati adresu jednotky Fizeni hlavniho vretene.

Freq2Adr — vrati adresu jednotky Fizeni 1. pomocného vietene.
Freq3Adr — vrati adresu jednotky fizeni 2. pomocného vretene.
DIo1Adr - vréti adresu DIO jednotky 1 (digitalnich vstupt a vystupi).
DIo2Adr - vréti adresu DIO jednotky 2 (digitalnich vstupi a vystupi).
DIo3Adr - vrati adresu DIO jednotky 3 (digitalnich vstupti a vystupti).
AlolAdr - vrati adresu AIO jednotky 1 (analogovych vstupti a vystupti).
Alo2Adr - vrati adresu AIO jednotky 2 (analogovych vstupti a vystupti).
Alo3Adr - vrati adresu AIO jednotky 3 (analogovych vstupt a vystupi).
IndepZAdr — vrati adresu jednotky nezavislé osy Z.

8.2.6 Hodnoty rychlosti pohybu

Vrapid - vrati rychlost rychloposuvu z menu Ndstroje/Spolecné parametry obrabéni.
Vmax.X — vrati max. rychlost osy X z menu Stroj/Nastaveni/Mechanika/Hlavni.
Vmax.Y — vrati max. rychlost osy Y z menu Stroj/Nastaveni/Mechanika/Hlavni.
Vmax.Z — vrati max. rychlost osy Z z menu Stroj/Nastaveni/Mechanika/Hlavni.
Vmax.A — vrati max. rychlost osy A z menu Stroj/Nastaveni/Osa A.

Vmax2.X — vrati max. rychlost osy X z menu Stroj/Nastaveni/Mechanika/Pomocnd 1.
Vmax2.Y — vrati max. rychlost osy Y z menu Stroj/Nastaveni/Mechanika/Pomocnd 1.
Vmax2.Z — vrati max. rychlost osy Z z menu Stroj/Nastaveni/Mechanika/Pomocna 1.
Vmax2.A — vrati max. rychlost osy A z menu Stroj/Nastaveni /Mechanika/Pomocna 1.
Vmax3.X — vrati max. rychlost osy X z menu Stroj/Nastaveni/Mechanika/Pomocna 2.
Vmax3.Y — vrati max. rychlost osy Y z menu Stroj/Nastaveni/Mechanika/Pomocna 2.
Vmax3.Z — vrati max. rychlost osy Z z menu Stroj/Nastaveni/Mechanika/Pomocnda 2.
Vmax3.A — vrati max. rychlost osy A z menu Stroj/Nastaveni/Mechanika/Pomocnd 2.

VRef.X — vrati rychlost najeti na spinac osy X z menu Stroj/Nastaveni/Mechanika/Hlavni.
VRef.Y — vrati rychlost najeti na spinac osy X z menu Stroj/Nastaveni/Mechanika/Hlavni.
VRef.Z — vrati rychlost najeti na spinac osy X z menu Stroj/Nastaveni/Mechanika/Hlavni.
VRef.A — vrati rychlost najeti na spinac osy X z menu Stroj/Nastaveni/Osa A.

VRef2.X — vrati rychlost najeti na spina¢ osy X z menu Stroj/Nastaveni/Mechanika/Pomocna 1.
VRef2.Y — vrati rychlost najeti na spinac osy X z menu Stroj/Nastaveni/Mechanika/Pomocna 1.
VRef2.Z — vrati rychlost najeti na spinac osy X z menu Stroj/Nastaveni/Mechanika/Pomocnad 1.
VRef2.A — vrati rychlost najeti na spina¢ osy X z menu Stroj/Nastaveni/Mechanika/Pomocna 1.
VRef3.X — vrati rychlost najeti na spinac osy X z menu Stroj/Nastaveni/Mechanika/Pomocnd 2.
VRef3.Y — vrati rychlost najeti na spinac osy X z menu Stroj/Nastaveni/Mechanika/Pomocnd 2.
VRef3.Z — vrati rychlost najeti na spinac osy X z menu Stroj/Nastaveni/Mechanika/Pomocnd 2.
VRef3.A — vrati rychlost najeti na spinac osy X z menu Stroj/Nastaveni/Mechanika/Pomocnd 2.
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\ 8.2.7 Hodnoty pfevodu kr/mm

Gear.X — vrati hodnotu pfevodu poctu kroki na mm osy X hlavni interpolacni jednotky.
Gear.Y — vrati hodnotu prevodu poctu krokti na mm osy Z hlavni interpolacni jednotky.
Gear.Z — vrati hodnotu pfevodu poctu krokii na mm osy Y hlavni interpolacni jednotky.
Gear.A — vrati hodnotu pfevodu poctu krokli na mm osy A hlavni interpolacni jednotky.
Gear2.X — vrati hodnotu prevodu poctu krokt na mm osy X 1. pomocné interpolacni jednotky.
Gear2.Y — vrati hodnotu prevodu poctu krokd na mm osy Z 1. pomocné interpolacni jednotky.
Gear2.Z — vrati hodnotu prevodu poctu krokli na mm osy Y 1. pomocné interpolacni jednotky.
Gear2.A — vrati hodnotu prevodu poctu krokd na mm osy A 1. pomocné interpolacni jednotky.
Gear3.X — vrati hodnotu prevodu poctu krokd na mm osy X 2. pomocné interpolacni jednotky.
Gear3.Y — vrati hodnotu prevodu poctu krokd na mm osy Z 2. pomocné interpolacni jednotky.
Gear3.Z — vrati hodnotu prevodu poctu krokt na mm osy Y 2. pomocné interpolacni jednotky.
Gear3.A — vrati hodnotu prevodu poctu krokd na mm osy A 2. pomocné interpolacni jednotky.

' 8.2.8 Proménné vstup(i

CtrIStartNum — vrati cislo vstupu nastaveného jako tl. Start.

CtrilStartAdr — vrati adresu jednotky, na kterou je nastaveno tl. Start.

CtrIStopNum — vrati ¢islo vstupu nastaveného jako tl. Stop.

CtrlStopAdr — vrati adresu jednotky, na kterou je nastaveno tl. Stop.

CtrlKeyNum - vrati ¢islo vstupu nastaveného jako KIi¢ serizovace.

CtrlKeyAdr — vrati adresu jednotky na kterou je nastaven vstup KIic¢ serizovace.
CtrlCoverNum — vrati ¢islo vstupu nastaveného jako Kryt stroje zavren.
CtrlCoverAdr — vrati adresu jednotky, na kterou je nastaven vstup Kryt stroje zavren.
CtrlToolBtnNum - vréti ¢islo vstupu nastaveného jako tl. Uvolnéni ndstroje.
CtrlToolbtnAdr — vrati adresu jednotky, na kterou je nastaveno tl. Uvolnéni ndstroje.

Vraceni nasledujicich proménnych vyZaduje nastaveni adresy jednotky, na které jsou vstupy fyzicky
umisténé piikazem Adr.

In<cislo vstupu>.Name — vrati nazev vstupu.

In<cislo vstupu>.Pol — vrati hodnotu polarity vstupu.

In<cislo vstupu>.Alm1 — vrati nastaveni Alarm1 (pouze pro Adr=DIOAdr).

In<cislo vstupu>.Alm2 — vrati nastaveni Alarm2 (pouze pro Adr=DIOAdr).

In<cislo vstupu>.Enab — vrati nastaveni PferuSeni (pouze pro interpolacni jednotky).

In<cislo vstupu>.LogState — vrati log. stav (0-sepnuto,1-rozepnuto).

In<cislo vstupu>.SysState — vrati sys. stav vstupu s ohledem na jeho polaritu (0-aktivni, 1-
neaktivni).

In<cislo vstupu>.NegPol — vrati negovanou hodnotu polarity vstupu.

In<cislo vstupu>.NegAlm1 — vrati negované nastaveni Alarm1 (pouze pro Adr=DIOAdr).

In<cislo vstupu>.NegAlm?2 — vrati negované nastaveni Alarm1 (pouze pro Adr=DIOAdr).

In<cislo vstupu>.NegEnab — vrati negované nastaveni PreruSeni (pouze pro interpolacni jednotky).
In<cislo vstupu>.NegLogState — vrati negovany log. stav (1-sepnuto,0-rozepnuto).

In<dislo vstupu>.NegSysState — vrati negovany sys. stav vstupu s ohledem na jeho polaritu (1-
aktivni, 0-neaktivni).
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\ 8.2.9 Proménné pohyblivého senzoru nastroje

Senzorl.X — vrati souradnici X pohyblivého senzoru z menu Stroj/Nastaveni/Senzory.
Senzorl.Y — vrati soufadnici Y pohyblivého senzoru z menu Stroj/Nastaveni/Senzory.
Senzorl.Z — vrati soufadnici Z pohyblivého senzoru z menu Stroj/Nastaveni/Senzory.
Senzorl.A — vrati souradnici A pohyblivého senzoru z menu Stroj/Nastaveni/Senzory.
Senzorl.Vel — vrati rychlost najeti pohyblivého senzoru z menu Stroj/Nastaveni/Senzory.
Senzorl.Heigth — vrati vysku pohyblivého senzoru z menu Stroj/Nastaveni/Senzory.

8.2.10 Proménné pevného senzoru nastroje

Senzor2.X — vrati souradnici X pevného senzoru z menu Stroj/Nastaveni/Senzory.
Senzor2.Y — vrati souradnici Y pevného senzoru z menu Stroj/Nastaveni/Senzory.
Senzor2.Z — vrati souradnici Z pevného senzoru z menu Stroj/Nastaveni/Senzory.
Senzor2.A — vrati souradnici A pevného senzoru z menu Stroj/Nastaveni/Senzory.
Senzor2.Vel — vrati rychlost najeti pevného senzoru z menu Stroj/Nastaveni/Senzory.
Senzor2.Heigth — vrati vySku pevného senzoru z menu Stroj/Nastaveni/Senzory.
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9 Chyby

VétSina programti ma sem tam néjakou tu chybicku a ten nas ziejmé nebude vyjimkou. Nasi prioritou
je se pripadné chyby co nejrychleji a nejefektivnéji zbavit.

Pokud tedy na néjakou narazite, budeme radi za zpétnou vazbu.

9.1 Hlaseni chyb
K hlaSeni a feSeni chyb pouZijte e-mailovou adresu helpdesk@gravos.cz

K fFeSeni budeme potiebovat

Cislo verze programu (najdete v zéhlavi okna, napf. Armote 1.99).

Soubor obrabéni, pri kterém k problému dosSlo (GDF nebo NC soubor).
Konfiguracni soubor stroje (default.cfg).

Konfigura¢ni soubor PLC, pokud je pouZito (plc.pcfg).

Soubory zédznamti systému (najdete v adreséfi Logs v adresari programu Armote).
Bude-li to mozné, foto/video zaznam problému.

¢ ¢ ¢ © © ©

Pokusime se v nejkratSim moZném cCase vSe opravit, poslat vam novou verzi programu, pripadné
poradit nahradni feSeni, neZ bude chyba odstranéna.

Zavérem
Vérime, Ze s programem budete spokojeni, a Ze si ho v kratké dobé osvojite.

Pokud budete mit namét, jak program vylepsit, dejte nam védét. Radi si vyslechneme vas nazor
a pokud bude korespondovat s celkovou filozofii programu, ¢asem ho do néj vloZime.

za Gravos CNC s.r.o.: Jan Vostarek
korekce: Katefina Smidova
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