@ CNC Technologie a obrabéci stroje

GVE124 — HW interpolator

(PIna verze dokumentace v1.0)

1 Specifikace

HW interpola¢ni jednotka s vykonem 50 000/200 000 pulzl/s ve 3-osém pohybu.
*  Vnitini buffer pro 128 vektord, max. délka vektoru +- 2147483647 krokt

*  Rizeni krok/smér

* Prtipojeni k PC pies RS232 (USB ptes pievodnik )

* Komunikaéni rychlost standardné 115 200Bd (I1ze zménit pti objednani, max 921 600Bd)
3 vstupy pro referen¢ni spinace

Konektor pro senzor nastroje nebo obrobkovou sondu

1 relé vystup s pouzitim pro spinani (max 30VDC, 2A) napt. vieteno, laser , odsavani,
chlazeni atd.

* LED signalizace Power, Data Rx, Data Tx, Run, Rele, RefX, RefY, RefZ

*  Napgjeni 9 —90VDC

*  Odbér max. 170mA (pii 12V), 80mA (pii 24V)

2 Aplikace

Rizeni frézek, gravirek, vrtadek, polohovacich stold, robotickych manipulatord atd. Ovladani
pomoci sw Armote v1.98 a vysSi (frézka/gravirka/vrtacka), nebo vlastni uZzivatelskou aplikaci
(ovladani jednotky je popsano v kapitole 12)



3 Soucast dodavky
Jednotka GVE124 s protikusy svorkovych konektora

4 Rozmeéry
67 x 96 x 17mm
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6 Popis konektort

CNX vystup pro driver osy X CNOUT  |relé vystup (max 30VDC, 2A)
CNY vystup pro driver osy Y CNSUP Napajeni (9-90VDC)

CNZ vystup pro driver osy Z CN1 Ptipojeni k PC (RS232)
CNIN vstupy CN2 Senzor nebo sonda

CN3 Konektor pro Freql24

7 Popis vyvodi
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11! Pro spravnou funkci pri pouziti ovladaciho sw ARMOTE je nutné dodrzet
nasledujici pouZziti.

* Vstupy RefX, RefY a RefZ na konektoru CNIN jsou vyhrazeny pro referenéni (home) spinace .

* Vystup Relé na konektoru CNOUT je potieba nastavit pomoci utility UniGVE config, kterou
naleznete na www.gravos.cz v sekci Ke stazeni (vychozi nastaveni pro pouziti spindni vietene)



http://www.gravos.cz/

konektor vyvod popis
CNX +5V Vystup 5V pro optoclen driveru
CLKX Signal KROK (step) pro driver osy X
DIRX Signal SMER (dir) pro driver osy X
GND Napéjeni - zem
CNY +5V Vystup 5V pro optoclen driveru
CLKY Signal KROK (step) pro driver osy Y
DIRY Signal SMER (dir) pro driver osy Y
GND Napajeni - zem
CNZ +5V Vystup 5V pro optoclen driveru
CLKY Signal KROK (step) pro driver osy Z
DIRY Signal SMER (dir) pro driver osy Z
GND Napéjeni - zem
CNIN GND Zem vstupl
REF X Vstup ref. Spinace osy X, uzemiuje se k GND
GND Zem vstupl
REFY Vstup ref. Spinace osy Y, uzemnuje se k GND
GND Zem vstupl
REF Z Vstup ref. Spinace osy Z, uzemiuje se k GND
GND Zem vstupl
CNOUT relé Kontakty relé
Kontakty relé
CNSUP napéjeni Napajeni 9-90VDC, 150mA max (pii 12VDC)
viz. Doporucené zapojeni
CN1 RS232 Konektor sériového rozhrani RS232
viz. Doporucené zapojeni
CN2 Konektor pfipojeni sondy nebo senzoru
CN3 Konektor pro ptipojeni desky analog vystupu

8 Funkce LED signalizace
PWR - bliké kdyz je jednotka napéjena.

Pohyb — sviti béhem pohybu (fidici pulzy CLK).

Rx — sviti pii pfijmu dat.

Tx — sviti pfi vysilani dat.

Out — sviti pfi sepnutém relé.

RefX — sviti pfi sepnutém ref spinaci osy X.
RefY — sviti pfi sepnutém ref spinaci osy Y.
RefZ — sviti pfi sepnutém ref spinaci osy Z.



9 Priklady doporué¢eného zapojeni
9.1 PFfipojeni pohonu zarizeni (CNX - CNZ)

9.1.1 Pripojeni krokovych motoru

(nebo jinych pohonil fizenych signaly krok/smér)

ZAPOJENIi PRO KROKOVE MOTORY
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9.1.2 Casovani signald KROK a SMER
Délka pulzu je vzdy 2 periody, pii 200khz je délka pulzu 2,5uS, pti 50khz je délka pulzu 10uS
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9.2 Zapojeni vstupu (CNIN)

9.2.1 Pripojeni referenénich spinaci

(pro referen¢ni spinace v systémech GRAVOS-ARMOTE)
Ref. spinace doporucujeme rozpinaci, aby pii posSkozeni kabelu doslo k zastaveni stroje.

Pripojeni mechanickych spinaca
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9.3 Zapojeni vystupu (CNOUT)

9.3.1 Pripojeni signalu START k frekvenénimu ménigi
(nastaveni otacek se provadi externim potenciometrem nebo na panelu fr. meénice)
EXTERNiI POTENCIOMETR
FREKVENCNI MENIE

10V e | GVE124

VSTUP 0-10V o
Ty ANALOG GNDe CNOUT
o W/ START cw ® EIRELE

9.3.2

Pripojeni signalu START a 0-10V k frekvenénimu ménigi

Toto pfipojeni vyzaduje ptidavnou desku Freql24 pro analogovy vystup 0-10v pro nastaveni otacek.
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9.3.3 Pripojeni stykace pro spinani vétsi zatéze nez 30VDC/2A

stykac GVE124
o [
| CNOUT
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. + _\ - EI RELE
MAX.30VDC/2A
9.3.4 Pripojeni elmag. ventilu

(pro spinani chlazeni nebo ofuku nastroje v systémech GRAVOS-ARMOTE, max. zatéz
kontaktul relé je 30VDC/2A)

(ofuk/chlazeni)
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9.4 Kabel k pripojeni GVE124 k PC (CN1)
(propojovaci kabel je mozné objednat pod oznacenim KAB-GVE-A15)
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9.5 Napajeni (CNSUP)

Napéjeci napéti
9-90VDC

Diky velkému rozsahu vstupniho napéjeciho napéti lze pouzit 1 zdroj pro
napajeni GVE124 i driverti motort.

10 Mozné verze jednotky
Kod pro objednani
jednotka Intp. Vykon [kHz]  Kom. rychlost [Bd]
GVE124 - XX - YY
50 38400
57600
200 115200
230400
460800
921600

Napt jednotka GVE124-50-115200, je jednotka s interpola¢nim vykonem 50kHz a komunikacéni
rychlosti 115200Bd.

Vychozi adresa interpolacni jednotky je 0 a adresa pro fizeni vietene je 7. Tyto adresy pokud chcete
jiné nez vychozi, napt pfi pfipojeni vice jednotek GVE na 1 komunika¢ni linku, je potieba uptesnit
v objednavce. Adresy ani komunikacni rychlost nelze ménit uzivatelsky.



11 Nastaveni funkce vystup

Funkce vystupti pro ovladaci sw ARMOTE lze konfigurovat pomoci ptikazu write (viz kapitola
12.5.9) zapsanim hodnot na ptislusné adrese vystupu nebo pouzit utilitu UniGVE_config (utilitu Ize
stdhnout 1 na www.gravos.cz v ¢asti ke staZeni.)

ptiklad: 10EW01,00 (nastavi Relé pro ovladani vietene)

11.1 Adresy EEPROM pro vystupy

adresa |vystup

0x01 Relé (cnout)
0x05 Vystup signali STEP/DIR
0xFD Cas po zapnuti pro odbrzdéni brzdy v 0,1s (max 5s)

11.2 Hodnoty nastaveni pro RELE

hodnota funkce

0x00 vireteno

0x01 ovladani laseru

0x02 chlazeni nastroje
0x03 ofuk nastroje

0x04 zamek krytu stroje
0x05 uvolnéni nastroje
0x06 otevieni krytu nastroji
0x08 brzda

0x09 signalizace pieruseni
0x10- OxFF nepouzito

(pokud je vystup nastaven jako brzda, tak je automaticky sepnut po pfipojeni napajeni po uplynuti

doby nastavené na adrese FD, brzda se pouziva u strojii s té€z§im vietenikem kde by po vypnuti stroje
doslo ke sjeti osy doli)


http://www.gravos.cz/

11.3 Nastaveni vystupu signali STEP/DIR

Nastaveni vystupu signalit STEP/DIR na konektorech CNX — CNZ se provadi na adrese 0x05, Ize
zde ménit polaritu signalt STEP a DIR pro interpolované osy X,Y,Z samostatné pro kazdou osu.

Zménou polarity signalu DIR se méni smér osy. Hodnoty jsou v hexadecimalnim tvaru, vychozi
nastaveni na FF (vSechny bity na 1)

bit 0 = polarita signalu CLKX
bit 1 = polarita signadlu CLKY
bit 2 = polarita signdlu CLKZ
bit 3 = nepouzito

bit 4 = polarita signalu DIRX
bit 5 = polarita signalu DIRY

bit 6 = polarita signalu DIRZ

bit 7 = nepouzito

Polarita signalu STEP pii bit 0-2 = 1 (vychozi)

5V cecsscece sesecssse
STEP
OV sesessesssscsse sessesese A
Polarita signalu STEP pfi bit 0-2 =0
GV ccccccccccsccce sessccsce sesecssscssccss
STEP
oV sosecscse cesesscse

(Sipka znaci aktivni hranu, pro drivery s aktivni sestupnou hranou nastavte bit 0-2 na 1 a pro driver
s aktivni nabéZnou hranou nastavte bit 0-2 na 0, kterd hrana je pro driver aktivni se doctete
v datasheetu ptislusného driveru)
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12 GVE124 - popis vnitinich instrukci

(pro tvorbu vlastnich uzivatelskych aplikaci)

12.1 CPU
procesor ARMv7-M (Cortex-M3) 32bit

12.2 Program
1P124 v7/50 2.4.2018 (c) Gravos

12.3 Sériovy prenos

Sériovy prenos 8 bitli, 1 stop bit, bez parity, pfenosova rychlost BaudRate a Adresa jednotky jsou
fixni.

Pienosovou rychlost I1ze vybrat pfi objednani jednotky (viz. Kapitola 10) a adresa jednotky je 0, pro
jinou adresu, napt pfi pouZiti vice jednotek najednou, je nutné specifikovat pii objednani.

12.3.1 Komunikace
Simplexni, t.j.: nadfizeny pocita¢ posle povel a ¢eka na odpovéd’. AZ mu dorazi odpoveéd, tak si ji
analyzuje a posle dalsi, atd...

Nelze posilat ptikazy bez c¢ekani na odpovéd’. Jednotka odpovi vzdy co nejdiive, s vyjimkou piikazu
Halt, kdy odpovi aZ po zabrzdéni.

12.3.2 Zabezpeceni prenosu pomoci Checksumu:
Ptenos po sériové lince je vhodné zabezpelit, aby v pfipadé¢ néjakého rusSeni jednotka nebo
nadfazeny pocitac poznali, Ze se piipadné pienos ptikazu nebo odpovédi nepovedl. Napiiklad pokud
by z piikazu !0L1000,100 vypadla né&jakd nula, pojede se upln¢ jinam, coz by mohlo mit velmi
nepiijemné duasledky.
Pokud je ale aktivovan systém kontrolnich souctl a néjaké Cislo by tfeba vypadlo, tak kontrolni
soucet nebude souhlasit a jednotka ptikaz neprovede a nahlasi chybu.
Po zapnuti napajeni/resetu jsou kontrolni soucty vypnuté.
Zapne se piikazem: 0%+ odpovéd’ je uz se souctem: 0,5C
Vypne se piikazem: !0%-,CF odpovéd je uz bez souctu: 0

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

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

Ascii kody 1ze zjistit napt. pfimo z ptisluSenstvi Windows: Charmap.exe
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12.3.3 Paketizace prikazu:

Pokud pouzivate pro pfenos dat mezi jednotkou a pocitacem pievodnik USB, je vhodné paketizaci
pouzit. USB porty jsou stavéné trochu jinak nez COM porty, které jiz bohuzel pomalu z pocitact
mizi. USB porty jsou stavéné sice pro rychly pfenos velkého objemu dat, ale davkove. Jsou zde
casova okna, ve kterych se data pienesou (pokud je zrovna co).

Takze od zadani piikazu do jeho skute¢ného odeslani vznikne Casova "mezera" - je to oznacované
jako Latence, byva od 1 do 16ms. A pii piijmu odpovédi to samé. Takze 1 pies vysokou pienosovou
rychlost USB portti byva vysledek horsi nez u Com portu

V ptipad¢ prenosu malého mnozstvi dat tieba pro manipulatory to je vetSinou nepodstatné, ale pokud
budeme chtit napt. gravirovat slozité kiivky, tak jednotka zpracuje piikazy mnohem rychleji nez
sta¢ime dodavat data.

Proto je vhodné sdruzit vice piikazli do jednoho paketu (stringu) a ten poslat najednou. Jednotka
odpovi po prijeti konce paketu.

napfi. véetné kontrolnich soucti to mlize vypadat tieba takto:

10*S,FA -start paketu
10C697,30,0,51 -vektor
10C692,92,0,54 -vektor

10C682,151,0,7F -vektor

10C665,209,0,84 -vektor

10C645,268,0,87 -vektor

10C619,322,0,7F -vektor

10C589,375,0,8D -vektor

10C553,425,0,80 -vektor

10C515,471,0,7F -vektor

10C471,515,0,7F -vektor

10*E10,4D -konec (bylo 10 piikazl)

a odpovéd’ jednotky: 0,10,E9 - bez chyby, bylo 10 ptikazi (a kontrolni soucet). Do paketu je mozné
a ucelné davat jen piikazy typu C (cont.line) a B (brake), ze kterych se vytvari mapa brzdéni
v koncovych bodech vektoru.

Doporucujeme k fréze/manipuldtoru, pocitac¢ se skuteCnym(i) sériovym portem, tifeba i starsi.
U stroje mohou jesté dobie poslouzit.

V piipadé pouziti USB pievodniku dirazné doporucujeme, aby byl galvanicky odd€leny. USB porty
jsou ¢asto citlivé na statickou elektfinu.
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12.4 Reset

Jednotka je po piipojeni napajeni nebo po piikazu J =JUMP na reset cca po 2s ve stavu:

STO0..ST6 =00 - veSkera preruseni neaktivni

A20 - zrychleni 20000 kr/s2

V1000 - max. rychlost 1000 kr/s

$512 - short vektory jsou mensi nez 512 krokt

B50000 - bez omezeni rychlosti mezi cont. vektory (pro 50000 hz verzi)
N - ¢itac polohy vynulovan

OO0,FF - vystup vypnuty

12.5 Prikazy

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

Adr.0 = interpolacni jednotka (Adresa mize byt v rozsahu 0-7, defaultn€ je adresa 0, pfi pozadavku
jiné adresy (napf pfi ovladani vice jednotek najednou) je nutné tento poZzadavek specifikovat  pfi
objednani jednotky.

12.5.1 Identifikace jednotky

? - VERSION dotaz na verzi programu

Q - QUESTION dotaz na ID procesoru, vraci fetézec 8§ ¢isel
jejich vyznam: ddmmrrpp

dd = den vyroby jednotky

mm = meésic vyroby jednotky

rr = rok vyroby jednotky

pp = kolikata jednotka toho dne

napt.: 25020304 znamena 25.2.2003 ¢tvrty kus toho dne, toto Cislo je jedinecné - neexistuji 2
procesory se stejnym cislem.

12.5.2 Zadavani pohybovych vektor

Lx,y,z - LINE vektor (pfimka)

x = pocet pulsti v ose X v rozsahu -2147483647 az 2147483647
y = pocet pulsti v ose Y v rozsahu -2147483647 az 2147483647
z = pocet pulsti v ose Z v rozsahu -2147483647 az 2147483647

napi.: 10L1000,1000,20

Zvlastni moZnost se nabizi pii pouziti vektoru L0,0,0 , ktery program povazuje za normalni vektor,
1 kdyz nemé zadny pohybovy efekt. Tento vektor je vyhodné zaradit na konec fronty vektort, kde
mize indikovat konec zpracovani pfedchozi fronty.

Dokud neni pfijat, karta hlasi chybu 1, a tudiz fronta pfed nim neni hotova. Jakmile ho karta pfijme,
ohlasi 0 (OK), a tudiz je fronta pfed timto vektorem hotova. Pfi tomto zplsobu je neustale
k dispozici bit INTA.
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Cx,y,z - CONT.LINE pokracujici vektor (pfimka)

x = pocet pulsti v ose X v rozsahu -2147483647 az 2147483647
y = pocet pulsti v ose Y v rozsahu -2147483647 az 2147483647
z = pocet pulsii v ose Z v rozsahu -2147483647 az 2147483647

napt.: 10C1000,1000,20
Ur¢it jestli je vektor pokracujici je vypocetné slozité a Casov€ néarocné, a proto to musi urcit

nadfizeny pocita€. U pokracujiciho vektoru se nesmi pfili§ zménit thel, jinak by nebylo fyzikalné
mozné vektor spravné interpretovat.

Jednotka ma buffer na 128 CONT. vektort. ( 1 je vykonavan, a dal§i mohou byt ve front¢ )

Frontou pokracujicich vektorti 1ze velmi zrychlit praci, protoze jednotlivé vektory nemusi neustale
zrychlovat z nulové rychlosti a nasledné opét do nulové rychlosti zpomalovat. Také se tim omezi
vibrace stroje a nasledn¢ se zlepsi kvalita obrabéného povrchu.

Vektory (L 1 C) se zadavaji v relativnich soufadnicich od posledniho bodu. (Absolutni soufadnice by
predstavovaly pfili§ dlouhé fetézce znakl, a proto by klesala skute¢na rychlost pfenosu informaci po
sériové lince).

Tn - TIME prodleva mezi nenavazujicimi vektory v milisekundach

n= 1 az 24 milisekund

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

napt.: 0TS - prodleva Sms

Ptikaz je modalni, plati aZ do zadani jiné hodnoty.

$n - SHORT je hrani¢ni hodnota pro rozliseni kratkého a dlouhého vektoru.
n=1..2147483647

Dlouhy vektor se snazi dostat pomoci zrychleni A az k maximalni rychlosti V.

Kratky vektor se snazi dostat pomoci zrychleni A jen k brzdné rychlosti B na svém konci.
Timto se stava fronta kratkych vektort plynulejsi, a prijezd libovolnou spojitou kiivkou, ktera je
rozumné rozsekana na usecky je plynuly také.
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1253  Rychlosti

An - AKCELERATION zrychleni a zpomaleni nasledujicich vektort
n= tisicli pulsti/s2

napt.: !0A50 - akcelerace 50000 pulsi/s2

Ptikaz je modalni, plati az do zadani jiné hodnoty.

Vn - VELOCITY rychlost nasledujicich vektora

n =10 az 100000 pulst/s (zalezi na interpolacni rychlosti konkrétni jednotky)
napft.: !0V10000 - rychlost 10000 pulsti/s
Ptikaz je modalni, plati az do zadéani jiné hodnoty.

VLx,y,z,a — VELOCITY LIMIT rychlostni limit

Omezeni max. rychlosti, které mizou jednotlivé osy dosahnout
X =max. rychlost v tis. pulst/s osy X v rozsahu 10 - 100000
Y = max. rychlost v tis. pulsi/s osy Y v rozsahu 10 - 100000
Z = max. rychlost v tis. pulsti/s osy Z v rozsahu 10 - 100000

napfi. |0VL25000,25000,30000

Bn - BRAKE rychlost, na kterou mé vektor dobrzdit, pokud za nim ve fronté¢ je dalsi Cont.vektor.
Pokud za nim neni dalsi, tak stejn¢ dobrzdi do nuly.

n =10 az 100000 pulst/s

To mé vyznam hlavné u navazujicich vektort, kdy je nutné pied zatackou piibrzdit, ale ne
uplné. Ptikaz je modalni, plati az do zadéani jiné hodnoty.

12.5.4 Korekce rychlosti

VK -VELOCITY CORECTION korekce rychlosti podle sméru

rychlosti jsou urceny podle d = sqrt(dx*dx + dy*dy + dz*dz) / d
Pouziti hlavné pro pohyby za ptredpokladu Ze vSechny osy jsou linearni

VN -NO VELOCITY CORECTION rychlosti bez korekci podle sméru, kde rychlost pro kazdy
vektor musi urcit nadfizené PC s ohledem na smér pohybu jednotlivych os.

12.5.5 Zmeény rychlosti béhem pohybu

XA - EXCHANGE zméni rychlosti u vSech vektort ve fronté¢ na posledni zadanou rychlost V.

XU - EXCHANGE UP zméni rychlosti u vSech vektort ve fronté. Hodi se pro zménu parametrii
za chodu. Rychlost se zvetsi o 1/16 (6,25%) soucasného stavu

XD - EXCHANGE DN zméni rychlosti u vSech vektorti ve fronté. Hodi se pro zménu
parametrl za chodu. Rychlost se zmensi o 1/16 (6,25%) soucasného stavu
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XMn - EXCHANGE MULTIPLIER nasobitel rychlosti, parametr n je nasobitel rychlosti
v procentech.

napt. |0XM100 nastavi rychlost na posledni zadanou rychlost piikazem V
napt. |0XM200 nastavi rychlost na dvojnasobek (200%) rychlosti nastavené piikazem V

Pokud je nastaven rychlostni limit pfikazem VL, rychlosti jednotlivych os miZou dosdhnout max.
rychlosti nastavené timto limitem.

12.5.6 Poloha

P - POSITION dotaz na polohu X,Y. Odpovédi je okamzita absolutni poloha x,y , takze béhem
chodu néjakého vektoru se neustdle méni. Po zastaveni je hodnota stabilni. Vhodné pro kresleni
okamzité pozice nastroje v roviné XY.

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

N - NULL ALL vynuluje vSechny 3 osy ¢itace pozice. Nelze pouzit za chodu vektoru (pfi
RUN=1)

Nan - NULL AXIS Vynuluje nebo nastavi ¢ita¢ pozice vybrané osy. Parametr a je osa, které se ma
¢ita€ nastavit (X,Y,Z)

parametr n je v rozsahu -2147483647 az 2147483647
napi. |0NXO0 — vynuluje ¢itac¢ pozice osy X
napt. |0NX100 — nastavi ¢ita¢ pozice na hodnotu 100

12.5.7 Nalezeni spinace osy - referen¢ni pohyb

Wn - Switch nalezeni spinace osy (referen¢ni pohyb). Jednotka odpovi az po ukonceni reference
Ptikaz je ve formatu Wnl,n2,n3,n4,n5
parametry:

nl = Osa (x,y,z)

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

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

n5 = Rychlost od spinace [pulst/s]

napt.reference osy Y: 10WY,-20000,1000,2000,500
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12.5.8 Obsluha fronty a zpracovani vektoru

K - KEEP {obdoba PUSH} Zachyti v operacni paméti stav fronty vektorti po pieruSeni
a ST4,ST5 a ST6. Potom smaze ST4=00,ST5=00 a ST6=00.

Vyhradi v operacni paméti misto pro 1 vektor, takze je mozno opét zadavat vektory, ale jiz jen typu L
(C ne). KEEP lIze pouzit bez odpovidajiciho RESTORE jen jednou. Nelze pouZit za chodu.

R - RESTORE {obdoba POP} Inverzni rutina ke KEEP. Obnovi stav opera¢ni paméti
s frontou vektorti a ST4,ST5,ST6 tak, jak byla ulozena ptikazem KEEP. Nelze pouZit za chodu.

Tato dvojice inverznich rutin umoznuje transparenci vektori po preruseni.

Napt.: Obsluha zastavi obrabéni tlacitkem STOP nebo ptikazem HALT apod. Potom je obrabéni
zastaveno, ale v jednotce je jesté zbytek vektorii ve fronté. Tento zbytek lze dokoncit prikazem GO,
nebo smazat piikazem DELETE, ale nékdy je potfeba zvednout nastroj a nezniCit zbytek fronty.
Potom je potieba zachytit stav paméti, vymazat ji, udélat zadané vektory (vzhiru a zpét doli)
a potom obnovit pamét’ a pokracovat v obrabéni.

napf.:

'0H zastavi vektor

0P zjisti soufadnice zastaveni (kde to jsme?)
'0SR4 zjisténi stavu systému prerusSeni (a proc€ se to stalo?)
'0SR5 zjisténi stavu systému pieruseni

'0SR6 zjisténi stavu systému

I0SWO,1A nova maska preruseni

'0SW1,3F nova maska pieruseni

10K zachyti stav operacni pamgéti

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

....tady se ¢eka na reakci uzivatele....

....a kdyZ se rozhodne pokracovat tieba zménénou rychlosti....
10L0,0,1000  spusti nastroj

'0R obnovi operacni pamét’

10V500 nastavi novou rychlost budoucich vektorti

10XA nastavi tuto rychlost i pro zbytek vektorii ve fronté

I0SWO0,A2 normalni maska preruSeni

I0SW1,78 normalni maska pferuSeni

10G pokracovani uz jinou rychlosti

H - HALT zastaveni zpracovavaného vektoru, pokud néjaky bézi Nastavi bit INTA=1. Bit RUN

signalizuje, zda byl ptikaz HALT pouzit za chodu (1), nebo ne (0). Odpovi az po zastaveni. To muze
trvat 1 dost dlouho - nezatracovat zatim komunikaci.

Piikazem HALT se zaroveil nastavi bit INTRCOM pro tcel identifikace pteruseni.
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D - DELETE smaze veskeré vektory ve fronté. Ureno pro smazani zbytku fronty po pieruseni.
Smaze vSechny piiznaky preruseni (ST4=00(hex), ST5=00(hex), ST6=00(hex)) Citaé pozice
neovlivni. Nelze pouzit za chodu.

G - GO nastartuje dokonceni zastaveného vektoru a zbytku fronty jen pokud INTA=1, jinak bez
efektu. Smaze bit INTA=0,INTRCOM=0,ST4=00,ST5=00.

12.5.9 Obsluha paméti EEPROM

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

EWn,x - WRITE BYTE zapiSe byte x EEPROM na adresu n

n = 00..FF(hex) x = 00..FF(hex)

12.5.10 Ovladani relé

00,n - OUTPUT zapise byte x v hexadecimalnim tvaru na vystupni port 0 jsou aktivni v log.0:

bit 0 = CNOUT - OUTO (v kontrolérech Gravos vieteno)
bit 1 = CNOUT - OUT3 (v kontrolérech Gravos brzda)
bit 2 = CNOUT - OUT1 (v kontrolérech Gravos chlazeni)
bit 3 = CNOUT - OUT2 (v kontrolérech Gravos ofuk)

bit 4 — 7 = nepouzit

vystupy jsou aktivni v log.0, po zapnuti jsou neaktivni log.1
napf. spusténi chlazeni (OUT1): !000,FB
vypnuti v§eho: 1000,FF
12.5.11  Cteni stavu vstupa a obsluha preruseni

I1 - INPUT piecte vstupni port 1, odpovédi je stav portu v hexadecimalnim tvaru

bit 0 = CNIN - INO Intr0 (v kontrolérech Gravos RefX)

bit 1 =CNIN - IN1 Intrl (v kontrolérech Gravos RefY)

bit 2 =CNIN - IN2 Intr2 (v kontrolérech Gravos RefZ)

bit 3 -7 neni pouzit

Intry nedélaji nic jiného, nez ze pii své aktivaci pfinuti interpolator zabrzdit (po rampg).
Je zde popséno, jak vyuziva Intry systém Gravos, to by vSak nemélo byt omezujici, 1ze je pouzit
libovolné jinak. Toto info je jen pro piipadnou snahu o kompatibilitu.

SRn - STATUS READ piecte status n = 0..5. odpovédi je hodnota zadaného status slova
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SWn,x - STATUS WRITE zapise do statusu n = 0..5, byte x (v hex.tvaru)

Status slova:

STO = povoleni uzivatel. preruSeni INTRO-2 ( 0 = zakdzano )

ST2 = polarita uzivatel. pferuseni INTR0-2 (0 = aktivni v log.0 )

ST4 = pticina preruseni INTRO-2 ( 0 = pteruseni nebylo )

Jednotliva preruseni koresponduji se vstupy. Pomoci precteni vstupil lze precist okamZity stav.
Kazdé¢ aktivované pteruseni zastavi pohyb a nastavi bit INTA, aby o tom fidici SW vedél.

Libovolny Intr neni nutné pouzit, (Ize zamaskovat) a je ho mozno pouzit jako obecny vstupni bit.

SR6 - STATUS READ precte ST6 vyznam jednotlivych bith: (ostatni jsou nepouZzité)

STOP =0 zadost o zastaveni

FREE =1 pftiznak volného str.Casu

INTCOM =4 nastavuje se po preruseni HALTem
RUN =6 je zpracovavan vektor

INTA =7 akceptovano zastaveni

pro uzivatele maji vyznam predevsim bity RUN a INTA
INTA=0 RUN=0 ;nic neni spusténo, klidovy stav

INTA=0 RUN=1 ;provozni stav, jsou zpracovavany vektory
INTA=1 RUN=0 ;bylo pteruseno, pii brzdéni vektory dob¢hly
INTA=1 RUN=1 ;bylo pferuseno, zbytek vekort je ve fronté

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

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

log.1 = fronta je plna - nelze pfijmout vektor
log.0 = do fronty se dalsi vektor vejde

12.5.12 Prikazy pro opravu chyb komunikace

@ - INDEX posle index posledniho ptikazu. VSechny ptikazy jsou indexovany modulo 256.

V pfipadé nejistoty, zda ptikaz do Interpolatoru dorazil, je mozné vyzéadat tento index a porovnat
s vlastnim indexovanim v programu, a tak zjistit, zda ho interpolétor pfijal nebo ne. VétSina piikazi
se da zopakovat (A,V,PF atd..), ale zadavani polohy ne, to se musi v piipadé chyby pienosu exaktné
dohledat, jinak by se jelo jinam.

> - REPEAT - zopakuje posledni piijaty ptikaz a odpovéd’ na néj. Toto se hodi, pokud dojde
k chybé ptenosu a nadtizenému pocitaci ptijde misto odpovédi néjaky nesmysl.

J - JUMP na RESET zresetuje vcetné vynulovani ¢itace polohy.
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12.6 Odpovédi

1 hexadecimalni znak 0..F [dal$i vyzadované parametry] Enter (0Dh) mezi jednotlivymi parametry je
carka. Odpovéd je odeslana ithned po zadani piikazu.

Jeding pro ptikaz HALT je odpoveéd’ odeslana az po vykonani instrukce.

INTA, 3 bitovy kod chyby
bit 3, 2.0

kod chyby:

0 = OK (Zadn4 chyba)

1 = fronta je plnd, nelze zatadit dalsi vektor je nutné pockat, zopakovat

2 = ptikaz nepfisel cely vcas, pretrzeni komunikace (zafunguje WATCH DOG)
3 = nezndmy piikaz

4 = chyba syntaxe

5 = parametr mimo meze

6 = pro Go, neni co spustit

7 = za chodu vektoru nelze

Napt'.:

Ptikaz Odpoved Pozn.

'0L1000,0,0 0 OK

'0PF 0,-1000,2000,50 OK

10C100,20,0 1 vektor nebyl ptijat (je nutné ho opakovat)
'0V1000 8 OK, ale je ptferuseno (INTA=1)
IOSW8,F1 5 parametr mimo meze

'0SR2 0,2B OK
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