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1736 Udaje nejsou v souladu
1801 Alarm teploty

1802 Alarm ventildtoru

1803 Frekvence CPU je nestabilni

Chyby vytvorené instrukcemi GPL

4097 Zafizeni DruhZafizeni NazevZarizeni neni nakonfigurovano

4098 Globalni proménna NazevProménné neexistuje

4099 Funkce NazevFunkce nebyla nalezena

4101 Nevyhovujici spréava jednotky pohybu v ose NazevJednotkyPohybuvOse
4105 Danou instrukci nelze provést na jednotce pohybu v ose
NazevJednotkyPohybuvOse

4106 Dalkové zafizeni pfifazené k jednotce pohybu v ose v krokovém rezimu
NazevJednotkyPohybuvOse neni pfipojeno

4107 Instrukce SYSOK s chybnymi argumenty

4108 Jednotka pohybu v ose NazevlednotkyPohybuvOse: Finalni cilova poloha
mimo softwarové rozmezi

4110 Chybna rychlost

4111 Zaporné zrychleni jednotky pohybu v ose NazevlednotkyPohybuvOse
4112 Zaporné zpomaleni jednotky pohybu v ose NézevJednotkyPohybuvOse
4114 Jednotka pohybu v ose NazevlednotkyPohybuvOse: Neprovedené
vynulovani rychlého vstupu

4115 Jednotka pohybu v ose NazevJednotkyPohybuvOse: Nenalezend znacka
nuly

4353 Neznama instrukce operacniho kédu (Funkce:NazevFunkce
radek:CisloRadku)

4354 Chybna matematicka operace (Funkce:NazevFunkce radek:CisloRadku)
4355 Chybna adresa matrice nebo vektoru (Funkce:NazevFunkce

radek: CisloRadku)

4356 Instrukce RET nebyla vyvolana z CALL (Funkce:NazevFunkce

radek: C|sIoRadku) L.

4357 Neexistujici mistni proménna (Funkce:NézevFunkce radek:CisloRadku)
4358 Neexistujici ndvésti skoku (Funkce:NazevFunkce radek:CisloRadku)
4359 Chybny argument makra (Funkce:NazevFunkce fadek:CisloRadku)
4360 Chyba v pfidéleni paméti b&éhem provadéni (Funkce:NazevFunkce
radek:CisloRadku)

4361 PHli& mnoho aktivnich Gkold (Funkce:NazevFunkce tadek:CisloRadku)
4362 Chybny forméat matrice (Funkce:NazevFunkce Fadek:CisloRadku)

4363 PFilis mnoho aktivnich instrukci ONINPUT (Funkce:NazevFunkce

radek: CisloRadku)

4364 Jednotka pohybu v ose je le obsazena v mistnim odkazu
(Funkce:NazevFunkce radek: ClsloRadku)

4365 Instrukce ONINPUT bylavaktl\v/ovana na stejném vstupu
(Funkce:NazevFunkce fadek:CisloRadku)

4366 Pilis mnoho aktivnich instrukci ONFLAG (Funkce:NazevFunkce
radek:CisloRadku) ..

4367 Instrukce ONFLAG byla aktivovana na stejném PRIZNAKU
(Funkce:NazevFunkce radek:CisloRadku)

4368 Pokus o zapis promenne urcene pouze ke ¢teni - ReadOnly
(Funkce:NéazevFunkce fadek:CisloRadku)

4369 Prilis mnoho aktivnich jednotek pohybu v osach typu master
(Funkce:NazevFunkce radek:CisloRadku)

4370 Prilis mnoho aktivnich jednotek pohybu v osach typu slave
(Funkce:NéazevFunkce fadek:CisloRadku)

4372 Chybné pouziti instrukce (Funkce:NazevFunkce fadek:CisloRadku)
4373 Nelze provest Cteni rychlosti posuvu (Feed rate) (Funkce:NazevFunkce
radek: C|sIoRadku)

4374 Piilis mnoho provadénych instrukei typu IPC (Funkce:NazevFunkce
radek:CisloRadku)

4375 FASTREAD provedena na jednotkach pohybu v osach odliSnych karet
(Funkce:NazevFunkce fadek:CisloRadku)

4378 Neaktivovana instrukce (Funkce:NazevFunkce fadek:CisloRadku)
4379 Instrukce nepouZitelna ve funkcich spusténych pferusenim - Interrupt
(Funkce:NazevFunkce radek:CisloRadku)

4380 PFli& mnoho pozadavkd na zapls do oblasti vyrovnavaci pameéti
(Funkce:NéazevFunkce fadek:CisloRadku)
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4381 Neni mozné pouzivat sériové vedeni, které jeSté nebylo otevieno
(Funkce:NazevFunkce radek:CisloRadku)

4382 Neni mozné otevfit sériové vedeni, které je jiz otevieno
(Funkce:NéazevFunkce fadek:CisloRadku)

4383 Byla zaznamenana snaha o otevfeni pfilis velkého potu pomocnych
procest (Funkce:NazevFunkce Fadek:CisloRadku) L.
4384 Pomocny proces neni v obéhu (Funkce:NazevFunkce Fadek:CisloRadku)

4385 Byla zaznamenana snaha o otevieni pomocného procesu z jiného Ukolu
(Funkce:NazevFunkce radek:CisloRadku)
4391 Chyba béhem aktivace SYSOK (Funkce:NazevFunkce fadek:CisloRadku)

4394 PHili§ mnoho chyb cyklu (Funkce:NazevFunkce radek:CisloRadku)
4395 PHili§ mnoho hlageni (Funkce:NazevFunkce radek:CisloRadku)
4397 Pretedeni zasobniku (Funkce:NazevFunkce fadek:CisloRadku)
4398 Podtedeni zasobniku (Funkce:NazevFunkce fadek:CisloRadku)
4399 Parametr mimo rozsah (Funkce:NazevFunkce fadek:CisloRadku)
4865 Chybi stanoveni stroje pro interpolaci (G216 nebo G217)
4866 Chybi stanoveni indexd konfigurace stroje pfi uchopeni (M6)
Chyby vytvorené ovladacem komunikaci CNCTPA
16385 Odpojeny modul

16386 Pfipojeny modul

16387 Znovu pfipojeny modul

16388 Inicializovany modul

16389 Modul prerusil spojeni

16641 Ridici firmware neodpovida na piikazy

16642 TpaSock neodpovida na prikazy

16643 Operacni systém neumoznuje pouzivat RTX

16645 Chyba pfi odesilani kédu firmwaru

16646 Nebylo mozné znovu spustit kod firmwaru

16897 Nebyl nainstalovan RTX

16898 Uzivatel nedisponuje pravy spravce

16899 Rozmér RAM modulu je chybny

16900 IP adresa modulu je chybna

16901 Modul je jiz odpojen od jiného vyrobniho zafizeni

16902 Modul neni nakonfigurovan

16903 Nastaveni firewallu brani komunikaci

16904 Sitova karta neni k dispozici nebo je vyfazena z ¢innosti
16905 Chybi kéd firmwaru Fizeni

16906 Verze RTX neni kompatibilni s kédem firmwaru fizeni

16907 Verze operac¢niho systému neni kompatibilni s kédem firmwaru fizeni
17153 DruhKarty: Chybi kod firmwaru vysilace GreenBUS

17154 DruhKarty: Chybi ¢ast kédu firmwaru vysilace GreenBUS

17155 DruhKarty: Chyba v odesilani spoustéciho kédu (Bootstrap) vysilace
GreenBus
17156 DruhKarty: Chyba v odesilani hlavni ¢asti kddu (Main) vysilaCe GreenBus

17157 DruhKarty: Chybi spoustéci kod (Bootstrap)

17158 DruhKarty: Chybi hlavni ¢ast kddu (Main)

17159 DruhKarty: Chyba v odesilani spoustéciho kédu (Bootstrap)
17160 DruhKarty: Chyba v odesilani hlavni ¢asti kddu (Main)
17409 Nebylo mozné odeslat pomocny spustitelny soubor
17410 Nebylo mozné provést pomocny spustitelny soubor
17667 NazevDLL: Nebylo mozné znovu spustit kéd firmwaru
17668 NazevDLL: Nebylo mozné ziskat ukazatel do sdilené RAM
17921 Nebylo mozné odeslat NODETPA

17922 NODETPA nebyl znovu uveden do ¢innosti

17923 NODETPA neni spustén

18177 NODETPA se pokusila o pfistup na neplatnou adresu

Obecné signalizace
Albatros zahajuje provadéni
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Uvod

1 Uvod

1.1 Zplsob pouziti prirucky

Tato napovéda popisuje funkce Cislicového fizeni Albatros.
Napovéda byla nastavena tak, aby vedla obsluhu pfi pochopeni systému a jeho pouziti.

K vyznamnym bod(m kazdé sekce napovédy patii:
¢ okna a nastroje softwaru Albatros.
e popis typické Architektury systému Albatros.
« zplsob zobrazovani zafizeni a provadéni zasahli do nich s funkcemi manuéiniho ovladani a diagnostiky pfi
vyuziti Grafického zobrazeni.
« zplsob zobrazovani a modifikace Technologickych a Geometrickych Parametr( a Parametrt Nastrojd.
« zplisob zobrazovani Zafizeni a provadéni zasaht do nich s funkcemi manuélniho ovlddani a diagnostiky

Abychom se vyhnuli nadmérmému zatiZzeni této napovédy, odkazujeme ¢tenare na navody Operacniho
Systému Windows kviili podrobnéjgimu pochopeni mechanisml pouzivani mysi, menu, list, paneld a Fédkd a
vSech klasickych operacnich funkci opera¢niho systému Windows.

1.2 Pracovni okna

Pracovni okna jsou rzného druhu v zavislosti na operaci, kterd ma byt provedena, a mohou byt oteviena
vSechna soucasné.

Okna jsou rozdélena do nize uvedenych druhl:

Okno Popis

Hlavni okno softwaru Albatros. Umoziuje volani funkci a slouzi jako rdmec pro dalsi
okna, jejichz obsah zavisi na specifické aplikaci, kterou zastupuiji.

Grafické zobrazeni otgsahuje grafické znazorméni stroje nebo jeho Casti, pficemz umoznuje na né
pusobit.

Technologické Parametry  umozfuje zobrazovani a zm&nu technologickych parametrd.

Parametry Nastrojd umoZfiuje zobrazovani a zménu parametrl nastrojd.

Diagnostika umoznuje zobrazeni stavu zafizeni a v pfipadech, kdy je to dovoleno, také zasahy
do nich.

Chyba systému okno se seznamem poslednich vzniklych chyb systému. Je mozné zobrazovat také
chyby cyklu a hlaseni.

Konfigurace Systému umoznuje zobrazovani a zménu logickych a fyzickych zafizeni stroje.
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2 Slozeni systému

2.1 Prava pro pristup do systému
Albatros pocita se ¢tyfmi Urovnémi pfistupu do systému:

e Uzivatel: Jedna se o Uroven s nejvétsSimi omezenimi pristupu. Neumozniuje zménit zadné z nastaveni tykajicich
se zafizeni. Tato Uroven se pouziva pro provedeni obrabéni a pro bézné operace stroje. Pfi spusténi systému
se automaticky aktivuje pravé tato uroven pfistupu.

e Servisni sluzba: Jedna se o Uroven uréenou k provadéni bézné Udrzby stroje. Obsluha by méla mit moZnost
ménit nékteré parametry konfigurace, ale neméla by mit moznost provadét zmény ve strukture stroje.

 Vyrobce: Jednd se o Urovef pouzivanou pro konfiguraci vyrobnich zafizeni a strojli. Na této Grovni se mohou
provadét témér vsechny mozné zmény. Pouzivaji ji vyvojovi pracovnici.

e Tpa: Jednd se o maximalni roven pfistupu do systému. Slouzi k ochrané nékterych mimoradné choulostivych
nastaveni, jejichz zména vyzaduje hloubkovou znalost Albatros. Pouziva se velmi zfidka. Heslo pro pfistup na
tuto droven musi byt dodano pfimo firmou TPA.

Pro pfistup do systému s vySsi Urovni pfistupu, nez je Uroven Uzivatele, nebo pro pfepnuti systému na Groven
Uzivatele po provedeni zmén s vySsi Urovni je tfeba zadat odpovidajici heslo.

Pro zobrazeni okna, do kterého se zadava heslo, je tfeba pouzit kombinaci tlacitek Ctrl+ *(hvézdicka).
Alternativou miZe byt pouZiti Hlavniho panelu Windows, ktery se nachazi v pravé ¢asti a jehoZ soucasti je i
ikona w~&. Kliknutim pravym tla¢itkem na mySi na uvedenou ikonu je mozné zobrazit menu, ve kterém se objevi
polozka Change pass level (Zména Urovné pfistupu).

Okno, které se zobrazi, ma nize uvedenou podobu:

Login X
Albatros Prihlasovani:

Fass| |

OK

Storno

Prihlasovaci okno

Nyni je tfeba zadat heslo a potvrdit jej stisknutim tla¢itka [OK]. Namisto znakd, které tvofi heslo, budou
zobrazeny znaky ,*"“, aby nikdo nemohl precist pravé zadavané heslo.

Po zadani hesla se ihned nachazite na odpovidajici Urovni pfistupu. Za Ucelem potvrzeni aktualni rovné pfistupu
Ize zvolit polozku Informace o Albatros v menu 2.

Kdyz je zadané heslo nespravné, dojde k zobrazeni chyby ,Pozor! Chybné heslo!.

2.2 Multijazykova podpora

Albatros podporuje zobrazovani textu v riznych jazycich.

Zména jazyka
Zména jazyka miZe byt provedena na kterékoli Urovni pfistupu do systému. Pro zménu volby jazyka musite pouZit

kombinaci tlacitek Ctrl + / nebo kliknéte na ikonu G v ,hlavnim panelu" Windows.
V zobrazeném okné zvolte pozadovany jazyk a kliknéte na tlacitko [OK].
Zména jazyka nebude provedena okamzité, ale pfi nasledujicim spusténi softwaru Albatros.

2.3 Typicka architektura systému

Vzhledem k tomu, e mnoho aspektl v grafickych zobrazenich i ve struktufe zakladnich tdajd stroje vyrazné
zavisi na druhu Stroje, poskytuje tato pfirucka kromé nékterych informaci vSeobecného charakteru i popis slozeni
typického systému jako zjednodusujici pfiklad.
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Redlna indikace, schémata a grafické stranky samotného systému zavisi na specifické aplikaci, a proto za jejich
pfipravu odpovida Vyrobce obrabéciho stroje.

Cislicové Fizeni Albatros je tvoreno dozorujicim PC, které poskytuje rozhrani Obsluha-Stroj, a prom&nlivym poctem
moduld (od 1 do16) pro fizeni a kontrolu véech provoznich zdroji Obrabéciho stroje nebo Vyrobniho zafizeni.

Proto Ize rozliSit dva druhy vyrobniho zafizeni:
Monomodul , tvoreny jedinym modulem pfipojenym pfimo ke sbérici PC.

Multimodul , tvofeny minimalné 1 a maximalné 16 moduly, ktery se obvykle pouziva pro aplikace na
Vyrobnich zafizenich nebo Linkach tvorenych vice stroji; jednotka PC je v tomto pfipadé
fyzicky oddé&lena od modull, které mohou byt uloZeny na odli§nych mistech linky nebo
vyrobniho zafizeni.

U obou téchto architektur jsou moduly tvofeny jednou nebo vice kartami pro pfimé fizeni Jednotek pohybu v
osach stroje a logickou spravu vstupnich/vystupnich zafizeni.

U verze monomodul jsou karty jednotek pohybu v osdch nainstalovany piimo v primyslovém PC (s displejem a
klavesnici nebo bez nich), pfipojeném k dozorujicimu PC prostfednictvim sité ethernet. Na nasledujicim obrazku je
uvedeno schéma zapojeni mezi dozorujicim PC a vzdalenym modulem. Dale jsou na ném uvedeny hlavni ¢innosti
provadéné jednotlivymi komponenty.

Schéma pripojeni vzdaleného modulu

Dozorni PC
s Microsoft Windows

Rozhrani Albatros

Cislicové Fizeni
s Windows Embedded
Windows CE nebo RTX

Komunikace GPL
Interpolace

Ovladaci panel
sbérnice

Aktualizace stavu VST./VYST.
Rizeni jednotek pohybu v osach

Inteligentni vzdalend zafizeni ovlddaji VST./VYST. zafizeni a jednotky pohybu v osach (vzdalené TRS-AX) pfimo
na samotném stroji. Tato zafizeni zajistuji ¢teni vedeni Digitélnich (ZAP / VYP) nebo Analogovych vstupl a
obnoveni digitélnich nebo analogovych vystupl a jsou pfipojena k Moduldim prostFednictvim sbérnice GreenBUS
(sériova sbérnice RS485 - 1 Mbaud) sbémice CAN a EtherCAT.

Cinnost Albatros ve stroji je chranéna pritomnosti hardwarového USB klice, nakonfigurovaného firmou TPA.
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2.4 Logicka organizace a konfigurace

V systému Albatros je popisna struktura vyrobniho zafizeni nebo jednotlivého obrabéciho stroje zorganizovana do
technologického archivu s hierarchickou strukturou.

Toto nastaveni odrdzi potiebu uchovat na trovni parametril konfigurace a reZimu pfistupu pfipadnou moduldrni
strukturu strojd, a to na zdkladé jeji klasifikace z hlediska dynamického seskupeni riznych moduld, agregatd a
zafizeni, které Ize aktivovat nebo vyradit na zakladé jednotlivych moznych uspofadani.

Na zakladé této logické struktury mame v tom nejobecnéjsSim a nejvice komplexnim pfipadé horni hierarchickou
strukturu tvorenou z nize uvedenych prvkd:

1. Vyrobni jedna se o seskupeni strojd. PovaZuje se za souhrn provoznich prvkd spravovanych

zafizeni Cislicovym fizenim. Vyrobni zafizeni je vzdy pfitomné, a to i v pfipadé jediného stroje, a
nesmi byt nikdy zadefinovano explicitné.

2. Stroj Z ,logického" hlediska se pojima jako souhrn zafizeni (jednotky pohybu v osach, ¢asovace

apod.) a kontrolnich cykld, tj. kédd napsanych v GPL, které implementuji algoritmy pro fizeni
samotného stroje. Obecné se na stroji nachazi vysoky pocet zafizeni, ktera jsou
zorganizovana do skupin

3. Skupiny predstavuji ,obaly", které umoznuji zorganizovat soucasti stroje podle logickych kritérii.
Napriklad Ize stanovit skupinu ,jednotky pohybu v osach", ktera obsahuje vSechny jednotky
pohybu v osach stroje, prepinace koncovych spinacd, cykly, které provedou vynulovani
jednotek pohybu v osach, apod.

4. Podskupiny predstavuji dalsi specializaci v rdmci jedné skupiny. Napfiklad skupina ,jednotky pohybu v
osach" miZe byt rozdélena na ,digitaIni jednotky pohybu v osach" a ,jednotky krokového
pohybu v osach".

5. Zafizeni predstavuji nejnizsi Groven hierarchie. Jsou logickym zastoupenim elektrickych a
mechanickych soucasti stroje a jsou nezavislé na podfizeném hardwaru.

Na nize uvedeném obrazku je schematicky zndzornéna struktura hypotetického vyrobniho zafizeni tvofeného
dvéma stroji:
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Podskupina 1

Vstup 1

Vystup 1

Podskupina 2

Osa x
-~ [skupina 2| Vstup 2
L Podskupina 1

4’\— Osa x

Priklad hierarchické organizace vyrobniho zafizeni.

POZNAMKA: Skupiny nemusi byt nutné podrobeny dil¢imu rozdéleni na Podskupiny, a mohou byt tvofeny pfimo
Zaftizenimi.

Pro pfistup k nékterym funk&nim blokiim, jako je Diagnostika, Konfigurace systému, Parametrizace v pfipadé
vyrobniho zafizeni se dvéma stroji, je tfeba zvolit stroj, jehoz Udaje chcete zobrazit.

2.5 Zarizeni

Zafizeni Ize seskupit do dvou kategorii: fyzicka zafizeni a logicka zafizeni. V systému jsou vSechna zafizeni
odliSena prostrednictvim nazvu, ktery identifikuje jejich pouZiti.

Fyzicka zafizeni

Za fyzicka zafizeni se povaZzuji ta, kterd plsobi na elektrické nebo pneumatické soucasti stroje nebo ktera
zaznamenavaji jejich stav, a patii k nim:

Symbol Zafizeni Funkénost

i’ Digitaini vstup zaznamenava ,zapnuty" nebo ,vypnuty" stav zafizeni. Napfiklad
bezpecnostni spina¢ ochrannych dvirek.

‘i Digitaini vystup slouzi k aktivaci nebo zakazani zafizeni, tedy k jeho uvedeni do

»zapnutého" nebo ,vypnutého" stavu. Mize se pouZivat naptiklad pro
fizeni elektrického ventilu.

"{%} Analogovy vstup zaznamenava hodnotu napéti na vstupu na odpovidajici svorce.
Napfiklad hodnotu vytvarenou tachymetrickym dynamem.
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Symbol Zafizeni Funkénost

@‘ Analogovy vystup produkuje vystupni napéti na odpovidajici svorce. MiZe se pouzivat
napfiklad pro fizeni frekvencniho ménice.

D@& Port vstupl je tvoFen 8 vedenimi digitalnich vstupd.

.‘ Port vystupl je tvoren 8 vedenimi digitalnich vystupd.

{g. Jednotka pohybu v spravuje pohyb elektricky fizené jednotky pohybu v ose. Je mozné

ose provadét spravu jednotek pohybu v oséch rizného druhu: s
analogovou kontrolou, s digitalni kontrolou, krokovych motord,
jednotek pohybu v osach poéitani (pouze &Eteni snimace impulzd).

Logicka zafizeni
Logickd zafizeni jsou prvky, které plsobi vyhradné uvnitf pracovnich programl a nemaiji fyzickou protihodnotu:

Symbol Zafizeni Funkcnost
@ Casovac prvek pocitani ¢asu. Jeho mérnou jednotkou je sekunda. Vyznacuje se rozliSenim
4 ms. MGZe nabyt pouze kladnych hodnot a jeho maximalni vyjadritelnd hodnota
je 8.589.934 sekund (pfiblizné 99 dnl) (pfi real-time s hodnotou 250 Hz). Jeho
hodnota se uklada do stalé paméti karty jednotek pohybu v osach.

L Pocitadlo prvek poditéni operaci. MZe nabyt hodnoty v rozsahu od -2 147 483 648 do
+2 147 483 647. Jeho hodnota se uklada do stalé paméti karty jednotek pohybu
v osach.

‘ﬁ Bit pfiznaku prvek, ktery miZe nabyt hodnoty ,zapnuty" nebo ,vypnuty".

‘ﬁ Prepinac¢ jedna se o specidlni pfiznaky, které mohou byt pfifazeny nékterym tlacitkim, jako

priznaku napriklad pfiznak Startu.

[?&] Port pfiznaku je tvoren 8 vedenimi bitd priznakd.

i} Proménna globalni proménna typu integer (celé Cislo) kédu GPL.

[ Proménna globaIni promé&nna typu char (znak) kédu GPL.

F Proménna globalni proménna typu float (hodnota s plovouci desetinnou ¢arkou) kédu GPL.

D Proménna globalni proménna typu double (hodnota realného Cisla se zvySenou presnosti)
kédu GPL.

§ Promeéenna globalni proménna typu string (fetézec) kédu GPL.

B Proménna globalni proménna typu array (pole) kddu GPL.

Proménna globalni proménna typu matrix (matrice) kédu GPL.

Cislicové Fizeni
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3 Grafické zobrazeni

3.1 Pouziti Grafického Zobrazeni

Béhem cinnosti stroje je mozné otevrit okno Grafického zobrazeni, které umoZzfiuje zobrazit stav
nejvyznamnéjsich zafizeni.

Informace pfitomné na grafickych zobrazenich se shoduji s témi, které jsou uvedeny v okné diagnostiky. AvSak
zatimco v okné diagnostiky jsou informace predstaveny v podobé struktury ve formé stromu (ktera zahruje
véechna zafizeni stroje), grafickd zobrazeni umoZfiuji predstavit informace grafickym zplsobem (naptiklad
zobrazenim obrazku stroje a uvedenim poloh jednotek pohybu v osach v jejich blizkosti). Dale umoznuji zvolit
nejvyznamnéjsi informace a seskupit je do vedlejsich stran, které mize zobrazit uZivatel.

3.2 Zasahy do Grafického Zobrazeni

Pro diagnostické tcely mdze Obsluha zvolit riizné strany, které tvoH grafické zobrazeni, a to dvojklikem mysi na
jednu ze dvou oblasti stroje, které jsou na obrazku ohrani¢eny ¢arkovanym obdélnikem a nazyvaji se také ,horké
oblasti®.

Za ucelem nasmérovani na ,horkou oblast" zafizeni nebo jednotku pohybu v ose staci prfesunout kurzor mysi na
obrazek pozadovaného objektu. Soucasné se ve Stavovém radku zobrazi nadzev zafizeni, po kterém prochazi
kurzor mysi.

Kurzor my$i ziskdva rizné podoby v zavislosti na druhu objektu, na ktery je nasmérovan, pricemz takto uvadi
ukony, které Ize na objektu provést. Patfi k nim:

lupa , jedna-li se o ,horkou oblast"
@ ruka , jedna-li se o zafizeni druhu vystup
I textovy kurzor , jedna-li se o pole, ve kterém je mozné nastavit hodnotu

3.3 Zasahy do Zarizeni

Plsobeni na zafizeni se provadi nastavenim kurzoru my$i na pozadované zatizeni a dokon&enim postupu nize
uvedenym zplsobem (tento se m&ni v zavislosti na druhu zafizeni).

Zphsob znazornéni Ukon Zafizeni

Ikona zarizeni nasmérovat kurzor a kliknout Digitalni vystup
Prepinac pfiznaku
Bit priznaku

Pole pro nastaveni hodnoty nasmérovat kurzor a kliknout a nastavit Analogovy vystup

hodnotu Port vystupu

Port pfiznaku
Poloha jednotky pohybu v
ose
Casovac
Pocitadlo

3.4 Pohyb Jednotek pohybu v osach v Manualnim rezimu

Za Ucelem pfistupu k funkci manualniho pohybu jednotek pohybu v oséch je tfeba disponovat pfisluSnymi
pfistupovymi pravy. Tato prava jsou pfifazena vyrobcem stroje.

Pro interakci s jednou z jednotek pohybu v osach staci dvojkliknuti mysi v misté pole zobrazovani poloh
pozadované jednotky pohybu v ose. Dojde tak k otevieni okna pro Pohyb jednotky pohybu v ose. V pfipadé
Virtualnich, Krokovych a Pocitacich jednotek pohybu v ose bude okno obsahovat omezeny pocet informaci.
Napriklad kdyZ je jednotka pohybu v ose druhu Pocitani, budou zobrazeny pouze hodnoty Realné Polohy a
Rychlosti.

Cislicové Fizeni
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V okné se nachazeji dvé oblasti, které obsahuji:

Oblast zobrazovani

TFi pole obsahujici zobrazovani Realné polohy jednotky pohybu v ose [mm], jeji Rychlosti [m/min] a
Chyby smycky neboli sledovani.

Dvé tlacitka volby, ktera signalizuji Stav jednotky pohybu v ose (Free = s otevienou smyckou, napfr. z
dlivodu chyby systému, Normal = s uzavienou smyckou, tj bézny stav kontroly polohy). Tato tladitka
umoznuji také nastavit stav.

Signalizace Stavu jednotky pohybu v ose (napf. Zrychleni) béhem pohybu.

Dvé tlacitka pro provedeni pfesunu jednotky pohybu v ose v zdporném (=l nebo kladném EHsmeru.
Tlagitko M pro Zastaveni pohybu jednotky pohybu v ose v kterémkoli okamziku b&hem presunll v
Absolutnim a Krokovém rezimu.

Oblast Pohybu

Dvé pole pro nastaveni Zaporné Polohy a Kladné polohy, ktera se pouzivaji v Absolutnim rezimu.

Pole pro nastaveni Rychlosti, kterd mé& byt vnucena jednotce pohybu v ose bé&hem pohybd v
manualnim rezimu.

TFi tlacitka pro volbu rezimu, ve kterém bude proveden pohyb: Pomaly pohyb (Jog), Pohyb s Absolutni
polohou nebo Krokovy pohyb (Step).

Jedno pole pro nastaveni hodnoty Kroku pro pouziti v reZimu Step.

Pro pohyb jednotky pohybu v ose bude tfeba vhodné nastavit popsané parametry. Bude tfeba zvolit rezim
pohybu a stisknout tlacitko (pro pohyb jednotky pohybu v ose v kladném sméru) nebo tlacitko = (pro pohyb
jednotky pohybu v ose v zaporném sméru).

V reZimu Jog se bude jednotka pohybu v ose pohybovat, dokud zlstane tla&itko nebo tlagitko [E stisknuté.
V rezimu Step se jednotka pohybu v ose bude pohybovat v rozsahu uréeném polem ,krok" pfi kazdém stisknut{

tlacitka nebo tlagitka [El.
V rezimu Absolutniho pohybu jednotka pohybu v ose pfimo dosahne polohy nastavené v poli kladné nebo zaporné

polohy.

Kromé pohybu tlacitky , El o je mozné pouzit tlacitka ,+"(nebo Ctrl+P), ,-* (nebo Ctrl+M) a ,mezernik"
klavesnice.
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4.1

Technologické Parametry a Nastroje

Okno Technologické Parametry

Archiv Technologickych Parametrd umozfiuje uloZit do paméti informace geometrického a technologického
charakteru stroje. Tyto informace jsou potfebné pro Cislicové Fizeni ke spravné spravé cinnosti stroje.
Otevirad se z menu Soubor->OtevfFit Technologické Parametry.

Technologické Parametry jsou obvykle organizovany do Skupin / Podskupin (obecné skupiny a podskupiny
Technologickych Parametrd nejsou spojeny se skupinami a podskupinami, ve kterych jsou organizovana zafizeni
stroje). Zplsob zobrazovani je definovan Vyrobcem Stroje a odliSen podle funkce specifické aplikace.

Hodnoty pfitomné v archivu jsou obvykle ur¢ovany vyrobcem ve fazi kalibrace stroje a obvykle nemohou byt
menény Uzivatelem, s vyjimkou pfileZitostnych zmén. Proto je mozné, Zze néktera data jsou chranéna Heslem, aby
se zabranilo ndhodnym zménam, které by mohly negativné ovlivnit spravnou ¢innost systému.

Okno tykajici se Technologickych Parametrli zobrazuje strukturu ve form& stromu v&ech Skupin a Podskupin,
které tvofi archiv - viz nize uvedeny obrazek.

[ =

- Technologické parametry - Frézovacka E'@
+% Cislo 1 -

- mm Pracovni stil

: +- B8 Pracovni stul 1
_‘? Montaz vybavy
__HT Frézky
[ Utensili “

m

Struktura archivu Technologickych Parametrd

Okno obsahuje n&které Skupiny s pFislusnymi Podskupinami parametrd, zobrazené ve formé stromu. Struktura ve
formé stromu miZe byt rozbalena nebo sbalena prostfednictvim tla¢itek B e B kazdého uzlu. Otevfeni a zavFeni
¢asti, které tvoii strom, miZe byt provedeno také tladitky: +, - , &ipky doprava a doleva.

Jak postupovat na Technologickych Parametrech

Po otevfeni stromu poZadované Skupiny / Podskupiny je mozny pfistup na stranu, ktera obsahuje udaje.
Udaje mohou byt zobrazeny v podobé tabulky nebo v podobé textovych poli a volby; zavisi to na druhu
samotnych dat a na tom, zda byla nastavena Vyrobcem.

V pfipadé provedeni zmén dat je tfeba stisknout [OK], aby se provedené zmény staly trvalymi.

Montaz vybavy

Specifickym pfipadem dat tykajicich se stroje je montaz vybavy. Obvykle jsou informace tykajici se celku
nastrojl, kterymi je stroj vybaven (montaz vybavy), ukladany do archivu Technologickych parametrd. Informace
tykajici se nastrojd jsou uklddény do archivu Parametrd Nastrojd.

Pro definovani montaZe vybavy stroje je tieba si pfedist informace obou archivd. KdyZ to aplikace umoZfiuje,
bude proto mozné zobrazit z archivu Technologickych Parametrd informace archivu Parametrd Nastrojd. Obvykle
je spojeni realizovano prostfednictvim tlacitka s ikonou podobnou nize uvedené ikoné.

&

Volbou ikony a dvojklikem levym tla¢itkem mysi se otevie okno se seznamem nastrojii definovanych v archivu
Parametri Nastrojli, ve kterém je mozné zvolit pozadovany nastroj. Po provedeni volby se ikony tlacitka zméni a
bude zobrazena ta, ktera je pfifazena specifickému nastroji.

Déle je mozné zobrazit Udaje tykajici se nastroje, a to dvojklikem pravym tlacitkem mysi.
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4.2 Okno Parametry Nastroji

Okno Parametry Nastrojli se otevird z menu Soubor->OtevFit Parametry nastroja.
Parametry nastrojd uzplsobené Vyrobcem na zékladé obrabéni, které je stroj schopen provadét, jsou obvykle
organizovany zplsobem znazornénym na nize uvedeném obrazku:

% Parametry nastrojd - Frézovacka o[- ||
= Ii Frézky
------ i Rovinné frézy Tvarove frézy

- E Stopkové frézy

v o . ﬁ Tvarova fréza o priméru 26
e ? Tvarove frezy

T Twarova fréza o praméru 8

i Twvarova fréza o priméru 9

MNovy... Odstranit £mena

Priklad okna Parametri Nastrojd

Okno Parametrl Nastrojl je tvofeno dvéma oblastmi:

e levd oblast obsahuje Skupiny s prisluénymi Podskupinami nastrojli, zobrazené ve formé stromu. Struktura ve
formé stromu miZe byt rozbalena nebo sbalena prostfednictvim tla¢itek B e Bl kazdého uzlu. NapF. je mozné
mit k dispozici Skupinu Frézy tvofenou Podskupinami fréz se vzajemné odliSnymi vlastnostmi, jako jsou tvarové
frézy, vykyvné frézy apod. Kazda z t&chto podskupin pfifadila jeden nebo vice nastrojd, jejichz charakteristiky
se pfifazuji v dialogovém okné definovaném vyrobcem. Nastroje, které se nachazeji v kazdé podskupiné, jsou
zobrazovany v pravé oblasti displeje.

e pravéd oblast, které je oznatena nédzvem zvolené Podskupiny, obsahuje seznam Nastrojli, které jsou jeji
soucasti. Nastroje definované na tomto misté se nemusi nutné nachazet na stroji. Pfifazeni mezi nastrojem a
polohou na stroji (montaz vybavy) se obvykle provadi v archivu technologickych parametrd.

Jak postupovat na Parametrech Nastroji
Operace vloZeni, zmény a vymazani nastrojll z archivu jsou mozné tlacitky, kterd se nachazeji ve spodni ¢asti
okna:

[Novy...] umoznuje vloZit do Podskupiny novy nastroj. Otevie dialogové okno ,Novy nastroj",
ve kterém je mozné pfiradit nize uvedené Udaje:
- Popis: Jedna se o hlaseni, které identifikuje nastroj. Popis mize byt zvolen z
popist, které se nachazeji v seznamu, pokud jiz nebyl pfifazen jinému nastroji, nebo
je mozné definovat novy popis.
- Obrézek: Jedna se o ikonu, kterd identifikuje nastroj. Mlze byt zvolen z téch,
které jsou uvedeny v seznamu, nebo mize byt vyvoldn z adresafe tlagitkem
[Obrazek]. Nastroj je vloZzen za dodrzeni abecedniho pofadi popisd.

[Odstranit] Umoznuje odstranit nastroj z Podskupiny na zakladé potvrzeni; pfislusny popis
nebude odstranén a zlstane k dispozici pro jiny nastroj.

[Zména...] umoznuje nahradit popis nebo obrazek zvoleného nastroje; dojde k zobrazeni
stejného dialogového okna popsaného v prikazu [Novy...].
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5

5.1

5.2

5.3

Diagnostika

Okno Diagnostiky

Béhem vykonné faze stroje je mozné otevfit okno Diagnostiky, které umozfuje Obsluze mit pod kontrolou stav
¢innosti stroje a monitorovat logicky stav signall digitalnich VST./VYST., hodnotu analogovych VST./VYST., stav
pocitadel a ¢asovacl a pohyb jednotek pohybu v oséch.

V zavislosti na pristupovych prédvech pfifazenych vyrobcem je dale mozné ménit stav zafizeni.

Umoznuje-li to Uroven pfistupu, je dale mozné ziskat v realném Case:

Zobrazeni stavu (ZAP./VYP.) véech signald Digitélnich vstupl a Digitélnich vystupt

moznost aktivace a zakazani signali Digitalnich vystupl

zobrazeni aktudinich hodnot (v intervalu +/-10V) Analogovych vstupd

moznost pfifadit hodnotu (v intervalu 4+/-10V) véem Analogovym vystupim

moznost pohybovat jednotkou pohybu v ose v Manualnim rezimu na zakladé volby jeji rychlosti, hodnoty
Kroku nebo Absolutni koncové polohy se zobrazenim aktudlni polohy, rychlosti a chyby smycky.

e zobrazovani a zména globalnich proménnych

V nize uvedenych odstavcich budou podrobné popsana zafizeni a globalni proménné a jejich grafické zobrazeni.

POZNAMKA: V okné diagnostiky budou zobrazena vyhradné zafizeni aktivovana pro aktudlni Groven piistupu.

Slozeni okna Diagnostiky

S odvolanim na strukturu ,Skupiny / Podskupiny", ktera jiz byla popsana v kapitole SloZeni systému, je mozny
pfistup k zafizenim, ktera jsou poté zobrazovana ve strukture ve formé stromu.
Hlavnim prvkem struktury je skupinu zastoupeny ikonou

Ei, po které nasleduje Nazev a Komentar.

Struktura se rozvinuje nebo zavira kliknutim na tlacitko nebo . Otevreni a zavreni ¢asti, které tvofi strom,
Ize provést i tlacitky: +, -, Sipkovymi kldvesami pro pohyb doprava a doleva.

Po otevieni Skupiny se ve stromu zobrazi
e ,Seznam zafizeni* Skupiny zastoupeny symbolem .
e pripadné Podskupiny, které tvofi Skupinu.

Otevienim jedné z Podskupin se objevi zafizeni, které ji tvori.

Znazornéni Zarizeni

Pro kazdé ze zobrazenych zafizeni budou zobrazeny nize uvedené informace:
e Graficky symbol;
e aktualni Stav nebo Hodnota;
e Nazev;
e Komentar.

Nize je zobrazeno grafické znazornéni zafizeni, druh zafizeni a to, ktera jeho veli¢ina bude zobrazovéna v redlném
Case.

Stav digitalnich vstupd, digitalnich vystupl a pfiznakd je znazornén graficky prostfednictvim LED, ktera ziska
urcitou barvu v zavislosti na tom, zda je vstup zapnuty nebo vypnuty.

V pFipadé Portld , tedy souasného znazornéni vice vedeni souc¢asné (8), se zobrazi fada LED; prvni vedeni
skupiny je zndzornéno prostfednictvim LED nejvice napravo a posledni prostiednictvim LED nejvice vlevo.

Zafizeni Symbo Stav Zobrazeni v realném case

|
DigitaIni vstup ['i:i” OO0 stav: Zapnuty = ZELENY, Vypnuty = SEDY
DigitaIni vystup ‘i &0 stav: Zapnuty = CERVENY, Vypnuty = SEDY
Analogovy vstup [@ 22.000 aktualni hodnota
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Analogovy
vystup
Port vstupl

22.000 ¢iselnd hodnota, vyjadiena ve voltech

OOOODOEHE)stav kazdého vedeni (jako Digitalni vstup). Stav: Zapnuty =

ZELENY, Vypnuty = SEDY

OSBRSSt av kazdého vedeni (jako Digitalni vystup). Stav: Zapnuty

= CERVENY, Vypnuty = SEDY

Port vystupl

Jednotka pohybu 100.000 absolutni aktudlni poloha

v ose

Casovac 12.000 aktudlni hodnota v sekundach

Pocitadlo 58 aktudlni ¢iselnd hodnota L

Bit pFiznaku OO0 stav: Zapnuty = ZLUTY, Vypnuty = SEDY

Prepina¢ pfiznaku OO0 stav (jako Bit pfiznaku). stav: Zapnuty = ZLUTY, Vypnuty =
SEDY

Port pfiznaku

OOOOHDOERS)stav kazdého vedeni (jako Bit piiznaku). stav: Zapnuty =

ZLUTY, Vypnuty = SEDY

" aowme =GO E O

Globalni 2 globalni proménna typu integer (celé Cislo) kédu GPL
proménna

Globalni 127 globalni promé&nna typu char (znak) kédu GPL.

proménna

Globalni 20.00000000 globalni proménna typu float (hodnota s plovouci desetinnou
proménna Carkou) kédu GPL

Globalni 2000000 globalni promé&nna typu double (hodnot rediného ¢&isla se
proménna zvySenou presnosti) kédu GPL

Globalni Area globalni proménna typu string (fetézec) kdédu GPL
proménna

Globalni [256] globalni prom&nna typu array (pole) kédu GPL

proménna

Globalni E [101(3] globalni prom&nna typu matrix (matrice) kédu GPL
proménna

5.4 Interakce se Zarizenimi

Pro diagnostické Ucely je mozné provadeét interakci se zafizenim a precist si tak jeho stav nebo zménit jeho
hodnotu. Neni to mozné u n&kterych druhl zafizeni, jako napFiklad u vstupl a zafizeni chranénych Vyrobcem. V
tomto pripadé pfislusné hlaseni informuje Obsluhu v pfipadé pokusu o provedeni operaci na zafizeni.

Po provedeni volby zafizeni dvakrat kliknéte mysi nebo stisknéte tlacitko Enter ¢i Mezernik za Gcelem pfistupu k
oknu, ve kterém Ize ménit stav nebo hodnotu zafizeni.

V pfipadé, Ze se jedna o Digitalni vystup nebo PFiznak bitu, nezobrazi se zadné okno, ale bude pouze
poskytnuta informace o stavu zafizeni. Vyhovujici ¢innost vystupu bude signalizovédna zménou barvy LED, ktera
informuje o jeho stavu.

V pfipadé Portil Vystupli je tfeba mysi zvolit LED, kterd odpovida pozadovanému vystupu, a dvakrat kliknout za
Ucelem realizace zmény jejiho stavu.
Totéz plati i pro Pfiznak pFepinace a pro Pfiznak portu.

Pro Analogové vystupy, Casovade a Poéitadla se zobrazi Dialogové okno, které zobrazuje aktudlni hodnotua
které umoznuje nastavit novou hodnotu, kterou ma zafizeni okamzité nabyt.

Zplsob interakce s Jednotkou pohybu v ose je popsan v ¢asti Pohyb Jednotek pohybu v osdch v Manuélnim
rezimu, na kterou vas timto odkazujeme.

5.5 Seznam tlacitek pro pohyb uvnitr struktury ve formeé stromu

Tlacitko Popis

Sipka Nahoru slouzi k premisténi volby na bezprostifedné predchozi nebo nasledujici fadek

Sipka Dold

Sipka Doprava slouzi k rozbaleni Urovné zvolené vétve, a v pripadé, Ze je vétev jiz rozbalena, k

y premisténi na nasledujici vétev

Sipka Doleva slouzi k zavfeni zvolené vétve, a v pfipade, Ze je vétev jiz zaviena, k premisténi na
predchozi vétev

+ slouzi k rozbaleni Urovné zvolené vétve

- slouzi k zavreni zvolené vétve
* slouzi k rozbaleni vSech Urovni zvolené vétve
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Ctri+Alt+Shift a Enter
Ctrl+Alt+Shift a kliknuti
levym tlacitkem mysi

slouzi k zobrazeni tabulek korektord linearity, pfitazenych k jednotce pohybu v ose.
Kdyz je kombinace tlacitek aktivovana, zatimco je zvolena jednotka pohybu v ose
ve stromu zafizeni modulu, budou zobrazeny vSechny korektory pfifazené k
jednotce pohybu v ose, jako by se jednalo o novou matrici, ve které sloupce
predstavuji pfifazené jednotky pohybu v ose (prvni sloupec je vyhrazeny pro
samokorektory) a radky predstavuji hodnoty korekce. Pfipadné zménéné hodnoty
budou zohlednény béhem pohybu jednotky pohybu v ose, ale nebudou ulozeny do
paméti na disku.

5.6 Korektory linearity

V diagnostice Ize zobrazovat a ménit korektory linearity zvolené jednotky pohybu v ose, a to otevienim
kontextualni nabidky a volbou polozky Korektory linearity. Tato polozka je viditelna pouze v pfipadé, kdyz byly

pro danou jednotku pohybu v

ose nadefinovany v ramci konfigurace korektory linearity. Jako alternativu k nabidce

Ize pouzit kombinaci tlacitek [Ctrl+Shift+Enter].

5.7 Panel kalibrace jednotek pohybu v osach

Panel pro kalibraci jednotek pohybu v osach predstavuje nastroj, ktery umoziiuje ménit parametry konfigurace
jednotky pohybu v ose a soucasné umoznuje pohybovat jednotkou pohybu v ose a zobrazovat chybu smycky na

virtualnim osciloskopu.

Pfistup na panel pro kalibraci jednotek pohybu v oséch vyZaduje Uroven pfistupu do systému vySsi nebo rovnou
urovni ,Vyrobce". Pfistup na panel pro kalibraci je mozny z diagnostického rezimu, nebo z manualniho rezimu
dvojim kliknutim na jednotku pohybu v ose, jejiz kalibrace mé byt provedena za pfidrzeni tlacitka [shift], nebo
volbou polozky ,Kalibrace™ v souvisejicim menu.

Tim se umozni pfistup na panel kalibrace, ktery je zobrazen na nize uvedeném obrazku:

Mastaveni: TPA AxTpa

[ms/dilek] | 1000 ~
L IV

Aktualni poloha [ot.]

Pohyb
Zaporna poloha

LY

Kladna poloha
200
Rychlost
3000

Zpoidéni [s]

! Zastavit 1 [ot./dilek] | 2.000 s

Chyba smycky Parametry...

OK Zruiit

Za Ucelem ovéreni chovani jednotky pohybu v ose po provedeni zmény parametrll se provadi jeji nepretrzity
pohyb mezi dvéma meznimi polohami nazvanymi Kladna cil. poloha a Zaporna cil. poloha. Kromé téchto
parametrl je tfeba nastavit Rychlost pohybu jednotky pohybu v ose. V prvnich fazich kalibrace se doporuéuje
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pouzivat nizkou hodnotu rychlosti. Dale je mozné nastavit Opozdéni, které bude aplikovano mezi dvéma po sobé
nasledujicimi pohyby.

V okné osciloskopu bude zobrazen priibéh chyby smycky nebo jedna z dalsich veli¢in jednotky pohybu v ose.
Obdobné je mozné i na osciloskopech na pracovnim stole vhodné upravit méfitko grafu tak, aby doslo k jeho
prizplsobeni rozméru okna, nebo za G¢elem zvyraznéni detaild. Prostfednictvim mysi a ovlddacich tladitek je
mozné si znovu prohlédnout posledni minutu kalibrace, zobrazit jeden nebo dva kurzory pro potfeby méreni a
kontroly vzorkovaného Udaje, zvétsit ¢ast grafu za Ucelem analyzovani detaild vzorkovaného Udaje za tcelem
zmeény posunu a meéfitka poradnicové i sourfadnicové osy. Déle je mozné stisknutim tlaCitka Zastavit zablokovat
posouvani grafu, aby bylo mozné jej v klidu prohlizet bez nutnosti zastaveni jednotky pohybu v ose.

Kromé grafu jsou ve dvou polich zobrazeny: Redlna poloha (vlevo) a veli¢ina zobrazovana na grafu (vpravo). Tuto
Ize nastavit prostfednictvim pole se seznamem, které se nachazi nad polem pro zobrazovani.

Pro zménu parametrl jednotky pohybu v ose je tfeba stisknout tladitko [Parametry...], které aktivuje okno
viditelné na nize uvedeném obrazku, v némZ je moZné bezprostiedné ménit ¢&st parametrd jednotky pohybu v
ose. Po provedeni zmény jednoho nebo vice parametrt bude mozné provést jeji aplikaci stisknutim tla¢itka
[Aplikovat].

Toto tlac¢itko umoznuje okamzité vidét ucinek zmény v dynamickém chovani jednotky pohybu v ose. Pfi stisknuti
[Ok] zlstanou zm&ny v platnosti, zatimco pfi stisknuti [Zrusit] budou obnoveny hodnoty, které byly pfitomny
pred otevienim okna [Parametry...]

K parametrlim, na kterych se budou obvykle provadét zmény, patfi:

o Proporcionalni koeficient

o Integracni koeficient

o Derivacni koeficient

o Feed Forward: Procentudlni vyjadreni aktualni rychlosti, kterad je poskytovana pfimo do pohonu (nezavisle
na chybé smycky)

o Feed Forward Zrychleni: Procentualni vyjadreni fidiciho signalu rychlosti, ktery je dodavan pfimo do
pohonu béhem fazi zrychleni a zpomaleni jednotky pohybu v ose (jako pfidavek k dopfednému fizeni)

e Zrychleni: Doba trvani rampy zrychleni

e Zpomaleni: Doba trvani rampy zpomaleni

Kursor na grafické plose

Kurzor je nastroj, ktery umoznuje meéfit a zobrazovat nékteré Udaje stopy. Je tvoren svislou ¢arou barvy,
pfifazené k zvolené stopé. Je mozné premistit se dovnitf grafu kurzorovymi tlaCitky nebo mysSi. V hlaseni s
pomocnym textem (tooltip), které se vztahuje na svislou ¢aru, se mohou zobrazit rlizné hodnoty, které Ize zvolit
prostfednictvim prekryvného okna nabidky, které Ize vyvolat kliknutim pravym tlacitkem mysi v blizkosti kurzoru.

V prekryvném okné nabidky Ize zvolit nasledujici moznosti:

e Kanal: preklada seznam stop, zobrazenych na grafu a zvyraznuje symbolem zaskrtnuti tu, na kterou se
vztahuje kurzor. Dale je mozné zvolit novou stopu, kterd ma byt pfifazena ke kurzoru.

e Styl: predkladd seznam dat, které mohou byt zobrazeny v obdélniku hlaseni s pomocnym textem

(tooltip).

Hodnota X-Y: zobrazuje hodnotu na ose x a na ose y bodu stopy, ve které se nachazi kurzor.

Hodnota X: zobrazuje hodnotu na ose x bodu stopy, ve které se nachazi kurzor.

Hodnota Y: zobrazuje hodnotu na ose y bodu stopy, ve které se nachazi kurzor.

Obdobi: zobrazuje hodnotu vzdalenosti mezi dvéma zobrazenymi kurzory, kdyz se provadi méreni podél

osy X.

o Spi€ka-Spi¢ka: zobrazuje hodnotu vzdalenosti mezi dvéma zobrazenymi kurzory, kdyZ se provadi méreni
mezi dvéma body podél osy Y.

¢ Frekvence: zobrazuje prevracenou hodnotu vzdalenosti podél osy X.

e Moznosti: slouzi ke konfiguraci zobrazeni kurzoru a pfifazeného hlaseni s pomocnym textem (tooltip).

¢ Pouzit barvu kanalu: kdyzZ je tato moznost aktivovana, kurzor je nakreslen barvou vzorkovaného Udaje,
na ktery se vztahuje; v opac¢ném pfipadé je barva, kterou je zobrazen kurzor, ndhodna.

e Ukryt radu pfi uvolnéni: kdyz je tato moZnost aktivovana, pfifazené hlaseni s pomocnym textem
(tooltip) je zobrazeno pouze po dobu pfidrzeni levého tlacitka mysi ve stisknutém stavu.

e Obratit vyrovnani: hlaseni s pomocnym textem (tooltip) je obvykle zobrazeno napravo od kurzoru. Kdyz
je tato moznost aktivovana, hlaseni s pomocnym textem (tooltip) bude zobrazeno nalevo od kurzoru.

e Polohovani podle vzorku: kdyZ je tato moznost aktivovana, umisti kurzor pouze na vzorkované
hodnoty.
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Kalibrace jednotky pohybu v ose
Kalibrace jednotky pohybu v ose predstavuje choulostivou operaci, kterou je tfeba provadét s maximalni
pozornosti a opatrnosti.

Prostfednictvim polozky CalibSampleTime v ¢asti [Albatros] v Tpa.ini je mozné ménit dobu vzorkovani dat
jednotky pohybu v ose pro okno Kalibrace. Hodnota je v milisekunddch a nemize byt mensi neZ frekvence fizeni
jednotek pohybu v osach ani vétsi nez 100.

Pred provedenim kalibrace jednotky pohybu v ose z panelu je tfeba nastavit vSechny parametry v konfiguraci a
bude tfeba také nastavit maximalni hodnotu rozsahu stupnice rychlosti pohonu. U analogovych jednotek pohybu
v osach je hodnota napéti, které v softwaru Albatros odpovida maximaini rychlosti 9 voltd.

Aby se zabranilo pogkozeni stroje pouzitim chybnych parametrl, je tfeba nastavit nizkou rychlost, napFiklad
rovnajici se 10 % maximalni rychlosti uréené pro danou jednotku pohybu v ose. Timto zplsobem se zabrani pfili§
prudkym reakcim jednotky pohybu ose i pfi nastaveni pfilis velkého zisku.

Obvykle se nejdfive provadi kalibrace pro pohyby z bodu do bodu, a teprve poté kalibrace pro interpolované
pohyby.

Prvni operaci, pokud jiz nebyla provedena v ramci konfigurace, je nastaveni dob zrychleni a zpomaleni. Cim jsou
tyto doby delsi, tim mensi bude zrychleni, kterému bude vystavena jednotka pohybu v ose.

Poté se prejde na nastaveni minimalniho zisku, ktery umozriuje pohyb jednotky pohybu v ose. Tim Ize ovéfit
spravnou kalibraci pohonu. ???Albatros je vskutku nakonfigurovan tak, aby dodaval fidici signal 9 voltd, ktery
odpovida maximalni rychlosti, kterad je nastavena v ramci konfigurace jednotky pohybu v ose. Kdyz je napfiklad
provadén pohyb jednotky pohybu v ose rychlosti rovnajici se 10 % maximalni rychlosti, bude mozné odeditat fidici
napéti rovnajici se 10 % maximalniho fidiciho napéti, tedy 0,9 voltl. KdyZ nebude dosaZeno pravé této hodnoty
fidiciho signalu, je tfeba zménit maximalni hodnotu rozsahu stupnice pohonu.

Po provedeni kalibrace pohonu se zac¢ne po malych hodnotach a stale s maX|maIn| opatrnosti zvySovat zisk
smycky sledovani polohy. Cas od ¢asu je tfeba ovéfit, zda nedochazi k projeviim stavu pfiliéné elongace nebo
nestability. Rychlost musi byt v této fazi udrzovana na hodnoté mensi nebo rovné 10 % maximalni rychlosti. V
této fazi je vzdy vhodné podrobné analyzovat profil rychlosti ziskany virtualnim osciloskopem a co nejvice zvétsit
obraz za (&elem zvyraznéni detaild.

KdyZ jednotka pohybu v ose dosdhne chovani, které je zaroven reaktivni i stabilni, bude mozné po troskach
zvysSovat rychlost a Cas, od ¢asu ovéfit chovani jednotky pohybu v ose v pfipadé€, ze by nebylo uspokojujici. Zisk
a rychlost se nikdy nesmi ménit prudce. Podminky kalibrace, které se pfi nizkych rychlostech jevi jako stabilni, by
takové nemusely byt pfi vyssSich rychlostech.

Po urceni optimalni hodnoty zisku bude mozné postupné zvysit Integracni a derivacni koeficient a nasledné i feed
forward (dopredné fizeni) za Ucelem snizeni chyby smycky a dosazeni jejich hodnot pfijatelnych z hlediska
presnosti jednotky pohybu v ose. Feed forward (dopfedné fizeni) umoznuje témeér Upiné potlacit chybu sledovani
béhem faze rezimu pohybu, ale ne béhem fazi zrychleni a zpomaleni. Pro dalsi snizeni chyby smycky je v téchto
fazich mozné zvysit feed forward zrychleni. Obecné plati, Ze i velmi nizké hodnoty tohoto parametru staci pro
dosazeni dobrych vysledkd.

Co se tyka kalibrace jednotky pohybu v ose pro interpolované pohyby, je mozné pouzit jiz uréené hodnoty pro
pohyby z bodu do bodu, avsak je tfeba zohlednit pfitomnost dalSich jednotek pohybu v osach stroje. Zejména pro
dosazeni dobré pfesnosti interpolovanych pohybd je tfeba vyrovnat chyby smyéky jednotek pohybu v oséach.
Proto bude treba urcit jednotku pohybu v ose s nejvyssi chybou smycky (pfi urcité rychlosti) a

»Zzhorsit" (omezené na parametry interpolace) nastaveni dalSich tak, aby byly chyby smycky stejné.
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6

6.1

Chyby a Zpravy
Uvod

Albatros zpracuje udalosti chyby a signalizace

Chyby systému
Jedna se o chyby, které je systém Albatros schopen automaticky zaznamenat, a to jak béhem faze provadéni
programd, tak b&hem operaci Gdrzby a diagnostiky vyrobniho zafizeni.

Tyto chyby jsou rlizného plvodu a pohybuji se od problémi spravy jednotky pohybu v ose po problémy, které se
mohou projevit béhem provadéni programu.

Chyby systému mohou byt spravovany uvniti pracovnich programi prostFednictvim instrukce ONERRSYS; v
opa&ném pfipadé bude pFi jejich vyskytu ukonéeno provadéni programli na modulu, na kterém se chyba vyskytla.
Vysvétleni kazdé chyby systému je popséno na nasledujicich stranach tohoto navodu.

Chyby cyklu
Jedna se o chyby, které se vyskytuji béhem provadéni programu, ale které obvykle umoznuji jeho dalsi
pokracovani po odstranéni samotné chyby. Chyby cyklu Ize vytvaret prostfednictvim instrukce ERROR.

Hlaseni

Jedna se o upozorfiujici hldseni, ktera vznikaji ve specifickych situacich provadéni programu, nebo o signalizace
pozadavku na zakrok ze strany operatora, které vSak nezastavuji provadéni samotného programu. Hlaseni Ize
vytvaret prostiednictvim instrukce GPL MESSAGE

Signalizace

Jedna se o obecné signalizace, které nesouvisi s cyklem stroje, a které jsou zapisovany systémem Albatros.
Nejsou zobrazovany v systému Albatros. Popis kazdé signalizace je pfitomny na nasledujicich stranach tohoto
navodu.

Chybova Usecka

V chybovém fadku je zobrazovéna posledni chyba systému, kterad se vyskytla v ¢ase, spolu s posledni chybou
cyklu a poslednim hlasenim.

Chyby systému jsou odliSeny ¢ervenou barvou.

Chyby cyklu jsou odliSeny Zlutou barvou. Jedna se o chyby, které se vyskytuji béhem provadéni programu, ale
které obvykle umoziuji jeho dalsi pokracovani po odstranéni samotné chyby.

Hlaseni jsou odliSena zelenou barvou.

00001
Frézovacka: Vynulovani jednotek pohybu v osach jeité nebylo provedeno 00010
Frézovacka: Probiha inicializace... 00002

Chybova usecka

Chyby, které se vyskytly od zapnuti systému, Ize zobrazit v okné, které Ize otevfit dvojitym kliknutim mysi na
Chybova usecka nebo z nabidky Zobrazit. V tomto okné jsou dale zobrazovany pfidavné informace o chybach
systému.

s vz

Okno je rozdéleno do nize uvedenych oblasti. V horni €asti jsou zobrazeny nasledujici informace:

e Druh: identifikuje druh chyby (chyba systému, chyba cyklu a hlaseni).

o Cas a Datum: Jedna se o ¢as a datum vzniku chyby.

e Popis: Obsahuje popis chyby.

 Kéd: Jedna se o Cislo chybového hlaseni.

 Ukol: Jedna se o nazev Ukolu, ktery zplsobil vznik chyby (neni pfitomen v Chybovém fadku).
Dvoklikem na jeden z té&chto sloupcl dojde k uspoFadani informaci na zékladé obsahu sloupce.
V nize uvedené casti se nachazeji tyto pole:

e Chyby cyklu: Je-li aktivovano, zobrazuji se v ném také tyto chyby.

o Hlaseni: Je-li aktivovano, zobrazuji se v ném také hlaseni.

e Vdechna: Je-li aktivovano, zobrazuji se hldeni véech moduld systému, kterd se tykaji druhu

zobrazovanych informaci.
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e Pole nazvu modulu: Zobrazuje nazev modulu, jehoz informace jsou zobrazovany, a umozfuje v pfipadé

systému s vice moduly dale zvolit modul, jehoZ informace maji byt zvoleny.
Kromé vysSe uvedenych informaci zde najdeme tato ovladaci tlacitka:

¢ [Odstranit vSechny] slouzi k vymazani vSech informaci z paméti, avSak bez jejich odstranéni z
archivu.

¢ [Odstranit] umoznuje vymazat aktudlni informaci z paméti, avSak bez toho, aby byla odstranéna z
archivu.

¢ [OK] umozniuje zavrit okno.

Ukladani chyb do paméti a signalizace do souboru sestavy

VSechny chyby jsou ukladany do paméti v podobé souboru za Ucelem ziskani jejich archivniho prehledu. Jedna se
o textovy soubor ve formatu TSV. Nazev souboru je MONTH (aktudlni mésic).TER. V sadé systému Albatros je
dodavan program ViewRER, ktery nacita a zobrazuje soubory .TER.

6.2 Chyby systému

6.2.1 Chyby vytvorené spravou jednotek pohybu v osach

1 NazevlednotkyPohybuvOse: Chybné pfipojeni snimace impulzd

vrva

Pricina:

Pfi zastavené jednotce pohybu v ose byl zaznamenan rozdil mezi teoretickou a redlnou polohou jednotky
pohybu v ose, ktery pfevyduje 1024 krok{ snimace impulzd.

Obvykle se tento problém vyskytuje béhem uvedeni jednotky pohybu v ose do provozu, kdyZ jsou vzajemné
pfehozené faze snimade impulzi. BEhem b&Zné &innosti se tento problém miZe vyskytnout v pfipadé, Ze se
jednotkou pohybu v ose pohybuje manudiné pfi vypnutém pohonu, aniz by byla pfedem prepnuta do stavu
FREE, nebo kdyZ je jednotka pohybu v ose nasledkem nespravné kalibrace vystavena prilisSné elongaci ve fazi
dosazeni cilové polohy (overshoot).

Po vyskytu této chyby dojde k vynulovani fidiciho signalu a k prepnuti jednotky pohybu v ose do stavu FREE.

Reseni:

Ve fazi uvedeni jednotky pohybu v ose do provozu zkontrolujte pfipojeni fazi snimace impulzl prislu$né jednotky
pohybu v ose (piipadné aktivujte volitelnou funkci zdmény fazi snimace impulzl v konfiguraci jednotky pohybu
v ose). Zkontrolujte kalibraci jednotky pohybu v ose prostiednictvim pfislusného rezimu Diagnostiky.

2 NazevJednotkyPohybuvOse: Nedokonceny pohyb

Pricina:

Na konci presunu, do 5 sekund po skonceni teoretického pohybu, je rozdil mezi teoretickou polohou a redlnou
polohou jednotky pohybu v ose vy&&i neZ toleranéni okno uvedené v Konfiguraci. MiZe to jednodude souviset s
tim, Ze pohon je vypnuty nebo neni aktivovany, diivodem miZe byt dale nespravné nastaveni posund pohonu.
Divodem miZe byt i mechanicka vile nebo pfili§ nizky zisk smy&ky sledovani polohy jednotky pohybu v ose.

Reseni:
Zkontrolujte, zda je pohon zapnuty a aktivovany. Zkontrolujte kalibraci jednotky pohybu v ose a nastavte
pohon pfislusné jednotky pohybu v ose.

3 NazevlednotkyPohybuvOse: Chyba servofrizeni
Pricina:
Béhem jakéhokoli pohybu se rozdil mezi teoretickou a reédlnou polohou jednotky pohybu v ose stal vétSim, nez
je maximum uvedené v Konfiguraci nebo nastavené instrukci SETMAXER.

Obvykle je divodem nespravné nastaveni zisku sledovani polohy nebo rozsah stupnice rychlosti pohonu nebo
nadmérna setrvacnost jednotky pohybu v ose.

Reseni:

Zkontrolujte nastaveni zisku a rozsah stupnice rychlosti pohonu.
Zkontrolujte spravnou &innosti snimace impulzl a jednotky motoru/pohonu.
Dale zkontrolujte pfipadna mechanicka zablokovani.

4 NazevlednotkyPohybuvOse: Prekroceni kladného limitu

vrva

Pricina:
Teoreticka poloha jednotky pohybu v ose prekrocila kladny limit nastaveny v Konfiguraci nebo nastaveny
instrukci SETLIMPOS.

Reseni:

Cislicové Fizeni



18 Albatros

Provedte v programu korekci polohy, ktera presahuje kladny limit polohy, nebo znovu definujte limity polohy
jednotky pohybu v ose.

5 NazevJednotkyPohybuvOse: Prekroceni zaporného limitu

Pricina:
Teoreticka poloha jednotky pohybu v ose prekrocila zaporny limit nastaveny v Konfiguraci nebo nastaveny
instrukci SETLIMNEG.

Reseni:
Provedte v programu korekci polohy, ktera presahuje zaporny limit polohy, nebo znovu definujte limity polohy
jednotky pohybu v ose.

10 NazevlednotkyPohybuvOse: Provedeni v realném case (Real-Time) je rychlejsi
nez vytvareni profilu

Pricina:

Provadéni v redlném cCase (real-time) profilu pohybu je rychlejsi nez vytvareni GPL samotného profilu. Vyhledavani
predem je vyprazdnéno rychleji, neZ je naplfiovdno. Chyba miZe byt zplisobena dvéma pfic¢inami, které se
obvykle vyskytuji najednou:

 Rychlost interpolace je pfilis vysokd vzhledem k rozmérdm Usekd, které je tieba projit

e Useky, které je tfeba projit, jsou pfilis kratké.

Reseni:
Zkontrolujte, zda nastavend rychlost interpolace neni prili§ vysokd vzhledem k rozmériim Usekd, které je tieba
projit, a ovérte, zda Useky interpolace, které je tfeba projit, nejsou pfrilis kratké.

6.2.2 Chyby vytvoFené spravou vzdalenych VST./VYST.

2049 Prijimac cislo: Chybna konfigurace

Pricina:

Vzdaleny piijima¢ pfijal konfiguraci odli$nou od té, kterd byla zaznamenana v poli. Situace tohoto druhu miize
nastat, kdyz vzdaleny modul neni stejny jako ten, ktery byl zvolen v konfiguraci hardwaru fizeni Albatros. Kdyz
je napriklad vzdalenym pfijimacem Albre16 a v Fizeni Albatros je nakonfigurovan vzdaleny modul Albre24
(GreenBus v3.0) nebo jesté TRS-1I0 s chybnym poctem rozsifeni TRS-10-E (GreenBus v4.0).

Reseni:
Zkontrolujte Konfiguraci Hardwaru.

2050 Prijimac cislo: Odpojeny

Pricina:
Vzdaleny pfijima¢ neodpovida na pfikazy vysilace.

Reseni:
Zkontrolujte napajeni pfijimace a sériové pripojeni.

2051 Prijimac cCislo: Znovu pfFipojeny

Pricina:
Prepojeni mezi vysilacem a pfijimacem bylo obnoveno.

2052 Prijimac Cislo: Chyba pfi opétovném cteni nepripojeného vystupu cislo
CisloVystupu

Pricina:

Uvedeny digitalni vystup se nachazi ve stavu zdsahu ochrany nebo zkratu, a v kazdém pfipadé se nachazi ve
stavu odliSném od stavu urc¢eného fizenim. Vystup neni pfifazen zadnému logickému zafizeni v Konfiguraci
Virtualni-Fyzické, a proto se jedna o projev neshody mezi Konfiguraci a reédlnou kabeldZi stroje.

Reseni:
Zkontrolujte Konfiguraci Virtualni-Fyzické. Odstrante zkrat nebo zkontrolujte, zda aplikovana zatéz nepresahuje
maximalni limity (preCtéte si technickou dokumentaci).
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2054 Prijimac cCislo: Chybny druh

Pricina:
B&hem faze inicializace vzdalenych moduld byla na jisté adrese zaznamenana piftomnost jiného piijimace, ne je
uveden v konfiguraci.

Reseni:
Zkontrolujte, zda Konfigurace Hardwaru odpovidad nastavenim vzdalenych moduld.

2055 Prijimac cislo: Inicializovan

Pricina:
Pfijima¢ se pripojil k vysila¢i po odpojeni zplisobeném chybé&jicim napajenim.

Vans

2056 Prijimac cislo: Chyba napajeni +24 V=

Pric¢ina:
Polni napajeni (+24 V=) modulu vzdaleného VST./VYST. neni aktivni nebo nefunguje spravné.

Reseni:
Zkontrolujte ¢innost napajeni +24 V=.

2057 Chyba napajeni GreenBUS

Pricina:
Napéjeni primyslové sbérnice, ktera je pouZita pro propojeni modulli vzdaleného VST./VYST. s fizenim,
nefunguje spravné. Toto napajeni musi mit jmenovitou hodnotu +12 V= a je dodavano fizenim.

Reseni:
Zkontrolujte pfitomnost napajeni GreenBUS a kabely GreenBUS. Provedte vypnuti a opétovné zapnuti. Pfipadné
vyménte kartu fizeni.

2058 Prijimac cCislo: Chyba opétovného cteni DruhZafiz NazevZariz

Pricina:

Stav uvedeného vystupu neodpovida nastavenému stavu. Mize to byt zplisobeno pfitomnosti zkratu, zdsahem
ochrany (nadmérna zatéz) nebo jednodude chybéjicim napajenim. Uvedenym vystupem mize byt digitalni
vystup, analogovy vystup nebo vystup fizeni jednotky pohybu v ose. Druh vystupu je uveden v zobrazeni
signalizace chyby.

Reseni:

V pfipadé, Ze se jedna o digitalni vystup, zkontrolujte napajeni +24 V (strana pole), odstrante pfipadnou situaci
zkratu nebo nadmérného proudového odbéru vystupu (prectéte si pfislusnou technickou dokumentaci). V
pfipadé, Ze se jedna o analogovy vystup nebo o vystup fizeni jednotky pohybu v ose, zkontrolujte pfitomnost a
hodnotu napéti nastaveného na vystupu (pomoci testeru nebo osciloskopu), odstrarte pfipadnou situaci zkratu
nebo nadmérného proudového odbéru vystupu (prectéte si pfisluSnou technickou dokumentaci).

2059 Nezdarila se zkouska paméti s dualnim portem vysilace

Pricina:

Doslo k vyskytu chyby béhem zkousek provedenych ve fazi inicializace karty Jednotek pohybu v osach.
Konkrétné se nezdafila inicializace vysilace GreenBUS (mikrokontroler |296) MdzZe to byt dlisledkem chybné
konfigurace adres VST. JVYST. a IRQ karty nebo dlisledkem konfliktu s jinymi perifernimi zafizenimi, ktera jsou
soucasti systému. Kromé toho se miZe jednat o nasledek podkozeni karty jednotek pohybu v osach.

Reseni:

Zkontrolujte konfiguraci karty a dale zkontrolujte, zda se nevyskytuji konflikty s ostatnimi perifernimi zafizenimi.
V pfipadé pouziti vzdaleného modulu zopakujte prenos firmwaru do modulu. Kvalifikovani technici mohou provést
zkousku Hardwaru paméti s dudlnim portem mikrokontroleru i296. V pripadé opétovného vyskytu problému se
obratte na vyrobce.

2060 Chyba inicializace vysilace

Pricina:

Doslo k vyskytu chyby béhem zkousek provedenych ve fazi inicializace karty jednotek pohybu v osach.
Konkrétné se nezdafilo odeslani firmwaru do vysilace GreenBus (mikrokontroler i296). MdzZe to byt dlisledkem
chybné konfigurace adres VST./VYST. a IRQ karty nebo disledkem konfliktu s jinymi perifernimi zafizenimi,
kterd jsou soucasti systému. Kromé toho se miZe jednat o nasledek poskozeni karty jednotek pohybu v osach.
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Reseni:
Zkontrolujte konfiguraci karty a dale zkontrolujte, zda se nevyskytuji konflikty s ostatnimi perifernimi zafizenimi.

V pfipadé pouziti vzdaleného modulu zopakujte prenos firmwaru do modulu. Kvalifikovani technici mohou provést

zkousku Hardwaru Paméti s Dudlnim Portem mikrokontroleru i296. V pfipadé opétovného vyskytu problému se
obratte na vyrobce.

2061 Vyskyt chyby béhem pFenosu firmwaru do vysilace
Pricina:
Doslo k vyskytu chyby béhem zkousek provedenych ve fazi inicializace karty jednotek pohybu v osach.

Konkrétné se nezdatilo odeslani konfigurace modul vzdaleného VST./VYST. do vysilate GreenBus
(mikrokontroler i296).

Reseni:
Zkontrolujte konfiguraci hardwaru a pouziva-li se vzdaleny modul, zopakujte prenos firmwaru do modulu.

Kvalifikovani technici mohou provést zkousku Hardwaru RAM mikrokontroleru i296. V pfipadé opétovného
vyskytu problému se obratte na vyrobce.

2062 Vyskyt chyby béhem pFenosu konfigurace do vysilace
Pricina:
Doslo k vyskytu chyby béhem zkouSek provedenych ve fazi inicializace karty jednotek pohybu v osach.
Konkrétné se nezdafila inicializace moduld vzdaleného VST./VYST.

Reseni:
Zkontrolujte konfiguraci hardwaru a pouziva-li se vzdaleny modul, zopakujte prenos firmwaru do modulu.

Kvalifikovani technici mohou provést zkousku Hardwaru RAM mikrokontroleru i296. V pfipadé opétovného
vyskytu problému se obratte na vyrobce.

2063 Vyskyt chyby béhem prenosu konfigurace do pfijimace
Pricina:
Doslo k vyskytu chyby béhem inicializace vzdaleného modulu.
Reseni:
Zkontrolujte konfiguraci hardwaru. Kvalifikovani technici mohou provést zkousku Hardwaru vzdaleného modulu.
V pfipadé opétovného vyskytu problému se obratte na servisni sluzbu.

2064 Prijimac cislo: Nekompatibilni verze firmwaru
Pricina:
Vzdaleny pfijimac je vybaven verzi firmwaru, kterd neni kompatibilni s firmwarem fizeni.
Reseni:
Zkontrolujte instalaci fizeni. V pfipadé pretrvani uvedeného problému se obratte na servisni sluZbu

2065 Prijimac cCislo: Chyba asynchronni komunikace
Pricina:
Doslo k vyskytu chyby nebo k zaznamenani chybéjici odpovédi béhem komunikace pfikazu smérem do
vzdaleného modulu (GreenBus v4.0).

Reseni:
Zkontrolujte pfipojeni a napajeni GreenBus. V pfipadé pfetrvavani uvedeného problému se obrafte na servisni
sluzbu.

2066 Prijimac cCislo: VSeobecna chyba
Pricina:
Doslo k vyskytu vSeobecné chyby béhem komunikace udalosti nebo alarmu ze vzdaleného modulu (GreenBus
v4.0)

Reseni:
Zkontrolujte pfipojeni a napajeni GreenBus. V pfipadé pfetrvavani uvedeného problému se obrafte na servisni
sluzbu.
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2067 Prijimac cislo: Chyba béhem pFenosu konfigurace

Pricina:

Doslo k vyskytu chyby komunikace pfi prenosu dat konfigurace do vzdaleného modulu (GreenBus v4.0).
Reseni:

Zkontrolujte pfipojeni a napajeni GreenBus. Provedte vypnuti a opétovné zapnuti. V pfipadé pretrvavani
uvedeného problému se obratte na servisni sluzbu.

2068 Prijimac cislo: Interni chyba ¢. c¢islochyby

Pricina:
Doslo k vyskytu interni chyby na uvedeném vzdaleném modulu.

Reseni:
Obratte se na vyrobce stroje.

2069 Prijimac cCislo: Chyba napajeni +24 V= pracovniho stolu cislo

Pricina:
Napajeni (+24 V=) jednotky vystupu pfipojeného ke stejné napajeci svorce neni aktivni nebo nefunguje
spravné.

Reseni:
Zkontrolujte ¢innost napajeni +24 V=.

6.2.3 Chyby vytvorené spravou MECHATROLINK-II

2308 Karta CisloKarty: Inicializace se nezdafFila v dlisledku nespravného nastaveni
parametru konfigurace

Pricina:

V konfiguraci virtualni fyzické nebyla pfipojena zadna jednotka pohybu v ose (logické zafizeni) ke karté se

sbérnici MECHATROLINK-II (fyzické zafizeni).

Reseni:
Zkontrolujte propojeni v Konfiguraci Virtualni-Fyzické.

2341 Karta CisloKarty: Cislo servopohonii piekracuje maximalni dovoleny pocdet

Pricina:
Ke karté se sbé&rnici MECHATROLINK-II bylo pfipojeno vice servopohont, neZ je nastaveno v piisluné
konfiguraci.

Reseni:
Zkontrolujte v konfiguraci systému hodnotu Frekvence Rizeni Jednotek pohybu v oséach.
V tabulce jsou uvedeny spravné hodnoty, které je tfeba nastavit v zavislosti na poctu servofizeni fizenych z

karty.
Karta Frekvence Rizeni Jednotek Maximalni pocet servofizeni
pohybu v osach (Hz)

AlbMech 1000 8
AlbMech <=500 16
DualMech Mono 1000 8
DualMech Mono 500 20
DualMech Mono 250 30
DualMech 1000 16
DualMech 500 40
DualMech 250 60
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2342 Karta CisloKarty: Adresa hardwaru servopohonu Servo pfekracuje maximalni
dovolenou hodnotu

PFicina:

V karté se sbérnici MECHATROLINK-II byla jedna jednotka pohybu v ose (logické zafizeni) pfipojena k vyssi

adrese hardwaru (fyzické zafizeni), nez je poCet servofizeni, ktera Ize fidit z karty.

Reseni:
Zkontrolujte v konfiguraci systému hodnotu Frekvence Rizeni Jednotek pohybu v osach. V tabulce jsou
uvedeny spravné hodnoty, které je tfeba nastavit v zavislosti na poCtu servofizeni fizenych z karty.

Karta Frekvence Rizeni Jednotek Maximalni pocet servofizeni
pohybu v osach (Hz)

AlbMech 1000 8

AlbMech <=500 16

DualMech Mono 1000 8

DualMech Mono 500 20

DualMech Mono 250 30

DualMech 1000 16

DualMech 500 40

DualMech 250 60

Zkontrolujte v Konfiguraci Virtualni Fyzické spojeni mezi logickym zafizenim a fyzickym zafizenim. Kdyz je
naptiklad maximéini pocet pohon( 8, propojeni mezi logickym zafizenim a fyzickym zafizenim musi byt provedeno
v rdmci prvnich 8 jednotek pohybu v osach (od Ax1 do Ax8).

2349 Karta CisloKarty: Servopohon Servo neni pfipojen
Pricina:

Fyzické pfipojeni karty uvedené prostiednictvim polozky k servopohonu je preruseno

Reseni:
Zkontrolujte kabelaze sbérnice MECHATROLINK-II a servopohonu.

6.2.4 Chyby vytvorené spravou CanBUS
2761 Uzel cislo: Odpojeny

Pricina:
Uvedeny uzel CAN se aktualné jevi jako nepfipojeny k priimyslové sbérnici, kterd se vztahuje na uvedenou
kartu, navzdory tomu, Ze je pfitomen v konfiguraci.

2762 Uzel cislo: Znovu pFipojeny
Pricina:
Uvedeny uzel CAN se jevi, jakoby byl pravé znovu pfipojen k polni sbémici, kterd se vztahuje na uvedenou
kartu.

2763 Chyba zplisobena chybé&jicim pfenosem
Pricina:

Vnitfni chyba uvedené. Vysilani dat oCekavanych uzlem CAN se nezdafilo.
Reseni:
Obratte se na vyrobce stroje.

2764 Uzel cislo: Chyba zplisobena chybé&jicim pFfijmem

Pricina:
Pfijem dat o¢ekavanych uzlem CAN se nezdafil.
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Reseni:

Zkontrolujte pfipojeni a napajeni uvedeného zafizeni CAN. Zkontrolujte kabeladZ celého vedeni CAN. Zkontrolujte
pripojeni vedeni k ¢islicovému fizeni. Zkontrolujte soulad mezi nastavenimi protokolu uvedeného zafizeni CAN
vzhledem k nastavenim vysilaCe, ktery se nachazi na Cislicovém Ffizeni (pfenosova rychlost, adresa, specificka
nastaveni pfijatého protokolu).

2765 Uzel cislo: Inicializovany
Pricina:
Uvedeny uzel CAN byl pfipojen k polni sbémici. Nasledné byl inicializovan spravnym zptsobem.

2766 Stav poruchy na rozhrani sbérnice CAN

Vv

Pricina:
Je signalizovana porucha vnitiniho napajeni zafizeni rozhrani CAN.

Reseni:
Obratte se na vyrobce stroje.
2767 Chyba ztraty stavu CANopen
Pricina:
Z dlivodu véaZného problému se vysila¢ CAN jiz nenachazi v opera¢nim stavu (Operational).
Reseni:
Obratte se na vyrobce stroje.
2768 Uzel cislo: Chyba zplisobena chybéjicim pfijmem PDO
Piicina:
Cislicové fizeni nepfijalo PDO, ktery oCekavalo od uzlu sbérice CAN.

Reseni:
Zkontrolujte:
e napajeni uzlu;
e  zda uzel zlstal v rezimu pre-Operational.
e Udaje PDO a sbérnice CAN, nakonfigurované v systému Albatros.

vrm

2769 Uzel cislo: Chyba pFijmu nekonfigurovaného uzlu
Pric¢ina:

Byla zjiSténa pfitomnost uzlu na siti CAN, ktery nebyl uveden v konfiguraci hardwaru systému Albatros.

Reseni:
Ovérte hardwarovou adresu uzlu a adresu uzlu nastaveného v konfiguraci hardwaru.
Ovérte, zda je uzel uvedeny v konfiguraci hardwaru. Pokud ne, je nutné jej pridat.

2770 Uzel cislo: Chybna konfigurace

Pricina:
Je chybny popis dat RPDO a TPDO.

Reseni:
Opravte popis dat PDO vysilani a PDO pfijmu v konfiguraci hardwaru.

2771 Uzel cCislo: Chyba komunikace SDO

Pricina:
Uvedeny uzel CAN neodpovédél v ramci asynchronni komunikace (SDO).
Reseni:

Zkontrolujte stav pfipojeni uzlu. Pokud problém pfetrvd, obratte se na vyrobce stroje.

2772 Casovy limit cyklu sbérnice CAN dotazovani uzld
Pricina:
Doslo k vyskytu chyby ¢asového limitu cyklu CAN dotazovani uzll

Reseni:
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Zménte v konfiguraci hardwaru nastavenou hodnotu doby vzorkovani.

3073 Uzel cislo: Chyba Nouzového stavu ¢. c¢islochyby

Pricina:

Zatizeni CANopen zaznamenalo situaci chyby uzlu vymezenou zobrazenym kddem.

Kéd chyby je ve formé Sestnactkového Cisla.

Jednd se o situace chyby, tykajici se jednoho uzlu, které jsou v souladu se standardem CiA DS301-protokol
EMERGENCY.

Reseni:
Vychazejte z dokumentace uzlu.

3074 Uzel Cislo: VSeobecna chyba sbérnice CAN ¢. cislochyby
Pricina:

DoSlo k vyskytu interni chyby na uvedeném uzlu. Kéd chyby je ve formé Sestnactkového cisla.

Reseni:
Obratte se na vyrobce.

3088 Karta CAN ¢&islo: Uzel CisloUzlu: Chyba komunikace SDO &. &islochyby - popis

vrva

Pricina:

V instrukci READDICTIONARY nebo WRITEDICTIONARY se nezdafila jedna nebo vice zadosti o ¢teni/zapis SDO.
Nezdateni instrukci mize byt zplsobeno naptiklad Zadosti o &teni objektu CANOpen, ktery neni implementovéan v
zafizeni, na které se 7adost vztahuje; nebo miZe souviset se zapisem data, které neni kompatibilni s druhem
objektu (napfiklad pokus o zapis fetézce do objektu, ktery je typu integer). Dodany kéd chyby je ve shodé s
pravidly DS402 a kromé ¢iselného kddu je dodan také textovy popis.

Kéd chyby je ve formé Sestnactkového Cisla.

Reseni:
Zkontrolujte spradvnost parametrd BaudRate, Doba vzorkovéni, apod. nastavenych v konfiguraci hardwaru a
parametrl pfipadnych instrukci READDICTIONARY a/nebo WRITEDICTIONARY, které se nachazeji v kédu GPL.

6.2.5 Chyby generované provozni EtherCAT sbérnice

3329 Chyba inicializace soketu komunikace

vrva

PFicina:
Firmware nedokazal komunikovat se sitovou kartou.

Reseni:

KdyZ byla karta nakonfigurovana v systému RTX, ovéfte, zda jsou soubory .ini, které se nachazeji v
podadresafi FW v softwaru Albatros, napsany spravné.

Ohledné& kontroly syntaxe souborl si pfe¢téte ndvod k instalaci RTX do systému Albatros
(installationRT XGuide. pdf).

3330 Chyba béhem skenovani sité EtherCAT

Pricina:
Béhem predbéZného skenovani sité EtherCAT nedostal Master odpovéd od nékterych nebo od vSech
nakonfigurovanych Slave nebo konfigurace neodpovida skutecné siti EtherCAT, ktera se nachazi v poli.

Reseni:

Ovéite kabeldaz mezi zafizenim master EtherCAT a zafizenim slave.

Zkontrolujte popisy zafizeni v konfiguraci hardwaru. Pomoci pfi identifikaci chyby je okno Diagnostiky hardwaru.
Zde jsou zobrazeny pfitomné uzly a v pfipadé, Ze jsou nakonfigurovéany chybné, bude kromé nalezeného nazvu
zafizeni zobrazen také nazev ocekavaného zafizeni.

s 7

3331 Chyba v konfiguraci postovni schranky vysilani

Pricina:
Uzel sité EtherCAT neodpovida na prikaz ze zafizeni master. Pficinami mohou byt: chybéjici komunikace, vadny
uzel...
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Reseni:

Zkontrolujte kabeldz a vzdalenou ¢innost.

3332 Chyba v konfiguraci postovni schranky pfijmu
Pricina:
Uzel sité EtherCAT neodpovida na pfikaz ze zafizeni master. Pficinami mohou byt: chybéjici komunikace, vadny
uzel...

Reseni:
Zkontrolujte kabeldZ a vzdalenou ¢innost.
3333 Karta EtherCAT cislo: Chyba v druhu rozsifeni uzlu CisloUzlu
Pricina:
Druh rozsifeni nakonfigurovanych v uzlu EtherCAT v konfiguraci hardwaru neodpovida druhu redlné pfitomnych

rozsifeni. (Napfiklad v konfiguraci hardwaru byl zadefinovan TRS-CAT s rozsifenim TRS-10-E, zatimco v systému
je pritomen TRS-CAT s rozsifenim TRS-AN-E).

Reseni:
Ovérte, zda zafizeni popsana v konfiguraci hardwaru odpovidaji pfitomnym zafizenim.

3334 Chyba ve fazi konfigurace PDO
Pricina:

Uzel EtherCAT, pro ktery byl zaznamenan pokus o konfiguraci PDO, se nenachazi v siti nebo je vadny.

Reseni:
Zkontrolujte, zda konfigurace sité EtherCAT popsana v konfiguraci Albatros odpovida fyzické konfiguraci sité.

3335 Uzel CisloUzlu - Alarm (CisloChyby)

Pricina:
Uvedeny uzel se nachazi v situaci alarmu.

Reseni:

Ovérte kéd alarmu v nize uvedené tabulce
Kéd alarmu Popis
0x0001 Nespecifikovana chyba
0x0002 Chybi pamét
0x0011 Chybny pozadavek na zménu stavu
0x0012 Nezndmy pozadovany stav
0x0013 Nepodporovany spoustéci kod
0x0014 Neplatny firmware
0x0015 Chybna konfigurace postovni schranky
0x0016 Chybna konfigurace postovni schranky
0x0017 Chybna konfigurace spravce synchronizace
0x0018 Nejsou k dispozici Zadné platné vstupy
0x0019 Zadné platné vystupy
0x001A Chyba synchronizace
0x001B Sledovaci zafizeni spravce synchronizace
0x001C Chybné druhy spravce synchronizace
0x001D Chybna konfigurace vystupu
0x001E Chybna konfigurace vstupu
0x001F Chybna konfigurace sledovaciho zafizeni
0x0020 Zafizeni slave vyzaduje studeny start
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0x0021 Zafizeni slave potrebuje INICIALIZ.
0x0022 Zafizeni slave pottebuje PRIPR. OP.
0x0023 Zafizeni slave potrebuje BEZP. OP.

0x0024 Chybné mapovani vstupu

0x0025 Chybné mapovani vystupu

0x0026 Nekonzistentni nastaveni

0x0027 Volny béh neni podporovan

0x0028 Synchronizace neni podporovana

0x0029 Volny béh vyzaduje 3 rezimy vyrovnavaci pameéti
0x002A Sledovaci zafizeni na pozadi

0x002B Zadné platné vstupy a vystupy

0x002C Zavazna chyba synchronizace

0x002D Zadna chyba synchronizace

0x0030 Chybna konfigurace SYNCHR. DC

0x0031 Chybna konfigurace Nulové polohy motoru DC
0x0032 Chyba PLL

0x0033 Chyba zplsobena chybnym VST./VYST DC
0x0034 Chyba zplsobena ¢asovym limitem DC
0x0035 Chybna doba cyklu synchronizace DC
0x0036 Doba cyklu synchr. 0 DC

0x0037 Doba cyklu synchr. 1 DC

0x0041 MBX_AOQOE

0x0042 MBX_EOE

0x0043 MBX_COE

0x0044 MBX_FOE

0x0045 MBX_SOE

0x004F MBX_VOE

0x0050 Zé&dny pfistup do EEPROM

0x0051 Chyba EEPROM

0x0060 Mistni restartovani zafizeni slave

3336 Karta EtherCAT d&islo: Chybny poéet rozsifeni uzlu CisloUzlu je chybny

PFicina:

Pocet rozsifeni nakonfigurovanych na jedném uzlu EtherCAT v Albatros neodpovida poctu pfitomnych rozsiteni.
(Napriklad v konfiguraci hardwaru byl zadefinovan TRS-CAT se dvéma rozsSifenimi TRS-10-E, zatimco na

systému existuje pouze jedno rozsifeni).

Reseni:

Ovérte, zda zafizeni popsana v konfiguraci hardwaru odpovidaji pfitomnym zafizenim.

3337 Karta EtherCAT: Uzel CisloUzlu odpojeny

PFicina:

Uzel EtherCAT nevratil do fizeni zadnou odpovéd. Uzel by mohl byt odpojen ze sité nebo by mohl byt vypnuty.

Reseni:

Zkontrolujte kabeldz a napajeni uzlu.
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3338 Karta EtherCAT: Uzel CisloUzlu znovu pFipojeny
Pricina:
Uvedeny uzel EtherCAT byl znovu pfipojen k siti a zaCal reagovat na poZadavky fizeni.

3340 Karta EtherCAT: Uzel CisloUzlu neodpovédél na zadost (Kéd)
Pricina:
Uzel EtherCAT, dotdzany prostfednictvim sluzby SDO, neodpovédél na Zadost. Kromé toho v pfipadé, ze
zafizeni poskytlo kéd pro zruseni, tento kdd bude uveden v zobrazeném hlaseni chyby (kdd). Je mozné, Ze se
tato chyba zobrazi b&hem provadéni pokynl SETPZERO, SETPFLY a FASTREAD na jednotkich pohybu v osach

EtherCAT, vzhledem k tomu, Ze pouzivaji komunikaci SDO pro konfiguraci pohonu. V tomto specifickém pfipadé
mizZe hla3eni chyby kromé standardniho kédu pro zruseni obsahovat nasledujici kody:

e 1: Uplynuti interniho ¢asového limitu: uzel neodpovédél do 250 ms.
e 00000005: interni index chybné postovni schranky.
e 00000006: prijaty udaj neodpovida zadosti.

Reseni:

Obratte se na vyrobce.

3341 Karta EtherCAT: Uzel CisloUzlu neexistuje
Pricina:

Byl zaznamenan pokus nechat provést ovladaci pfikaz neexistujicimu uzlu.
Reseni:

Zkontrolujte Cislo uzlu v instrukci GPL, ktera vytvofila chybu.

Pfipojte uzel.

3342 Odpojeny kabel

vy

Pricina:
Kabel EtherCAT neni pfipojen k fizeni.

Reseni:
Zkontrolujte, zda je kabel spravné pfipojen k fizeni a zda neni poskozen.

3343 Karta EtherCAT ¢islo: Uzel CisloUzlu nepfechazi do stavu SAFE-OPERATIONAL
(Kod)

Pricina:
Uzel EtherCAT nepresel do stavu SAFE-OPERATIONAL.
Reseni:

Obratte se na vyrobce a oznamte mu uvedenou chybu (kdd), kterd pfedstavuje kdd AlLstatuscode.

3344 Karta EtherCAT ¢éislo: Uzel CisloUzlu nepiechazi do stavu OPERATIONAL (Kéd)
Pricina:
Uzel EtherCAT nepresel do stavu OPERATIONAL.

Reseni:
Obratte se na vyrobce a oznamte mu uvedenou chybu (kdd), kterd pfedstavuje kdd AlLstatuscode.
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3345 Karta EtherCAT: Nestabilni komunikace

Pricina:
Komunikace v siti EtherCAT je nestabilni z dévodu ruseni nebo vadnych kabell ¢&i uzld.

4400 PriliS$ mnoho aktivnich jednotek pohybu v ose ve FASTREAD
(Funkce:NazevFunkce radek:CisloRadku)

vy

Pricina:

Byl zaznamenan pokus o pouziti pfikazu FASTREAD s pocet jednotek pohybu v osach vétsim nez je dovoleno. Je
tfeba pamatovat, ze jednotky pohybu v ose, které jsou vybavené pfidavnym snima¢em impulz{, odpovidaji
dvojité jednotce pohybu v ose (viz piikaz SWITCHENC).

Reseni:
Snizte poet pouzitych jednotek pohybu v osach s ptidavnym snima¢em impulzd.

6.2.6 Chyba vytvorena inicializaci

769 Chybna konfigurace softwaru

Pricina:
Konfigurace hardwaru vzdaleného modulu neodpovida konfiguraci softwaru, ktera je uvedena
v konfiguraci systému.

Reseni:
Zkontrolujte soulad mezi parametry hardwaru vzdaleného modulu a parametry softwaru.

770 Chybné nakonfigurované cislo IRQ

Pricina:
Nebylo spravné nastaveno IRQ karty jednotek pohybu v osach v konfiguraci Modulu. Obvykle dochazi k vyskytu
konfliktu hardwaru s jinymi perifernimi zafizenimi, kterd se nachazeji v systému.

Reseni:

Zkontrolujte v nastavenich BIOS zakladni desky, zda je IRQ pouzité kartou jednotek pohybu v osach vyhrazeno
~Legacy ISA". Zkontrolujte, zda nejsou pfitomna dalsSi periferni zafizeni, ktera pouzivaji stejné IRQ jako to, které
bylo pfifazeno karté jednotek pohybu v osach. Je-li to mozné, zménte IRQ periferniho zafizeni, které je v
konfliktu s kartou jednotek pohybu v osach; v opacném pripadé zménte IRQ jednotky pohybu v osach.

772 Chyba pfFi ¢teni casti vyrovnavaci paméti béhem inicializace

Pricina:

Doslo k vyskytu chyby béhem zkouSek provedenych ve fazi inicializace karty jednotek pohybu v osach.
Konkrétné se nezdafila zkouska vyrovnavaci RAM (Dallas). Mdze to byt dlsledkem chybné konfigurace adres
VST./VYST. a IRQ karty nebo disledkem konfliktu s jinymi perifernimi zafizenimi, kterd jsou sou¢asti systému.
Kromé toho se mize jednat o nasledek podkozeni karty jednotek pohybu v oséach.

Reseni:

Zkontrolujte konfiguraci hardwaru. Kvalifikovani technici mohou provést zkousku Hardwaru RAM mikrokontroleru
i296. VSimnéte si, ze zkoudka Hardwaru RAM zplsobi vymazani véech dat, kterd jsou v ni uloZena. Ve
vyrovnavaci RAM jsou uchovavany hodnoty nékterych zafizeni, napfiklad poditadel, ¢asovacd a posunl DAC
jednotek pohybu v osach. Pred provedenim zkousky je tfeba provést ulozeni téchto hodnot.

V pfipadé opétovného vyskytu problému se obratte na vyrobce.

773 Bylo dosazeno maximalniho poctu konfigurovatelnych jednotek pohybu v osach
Pricina:
Byla zaznamenana snaha o konfiguraci poctu jednotek pohybu v osach, ktery prekracuje maximalni povoleny
pocet.
Reseni:
Snizte nakonfigurovany poéet jednotek pohybu v osdch. Obratte se na vyrobce stroje ohledné dalSich
informaci.
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774 Nebylo zahajeno provadéni v realném case (Real-Time) jednotek pohybu v
osach

Pricina:
Firmware spravy jednotek pohybu v osach byl inicializovan, ale nefunguje spravné. Obvykle dochazi k vyskytu
konfliktu hardwaru s jinymi perifernimi zafizenimi, kterd se nachazeji v systému.

Reseni:
Zkontrolujte, zda nedochézi ke konfliktim s jinymi perifernimi zaFizenimi, zmé&fite konfiguraci perifernich zafizeni,
kterd zplsobila konflikt, nebo je odstrafite ze systému.

775 Nedostatecna doba pro provedeni GPL
Pricina:
Provadéni Ukolu v redlném Case (real-time) zabird pfilis velkou ¢ast doby cyklu. K vytvoreni této chyby dochazi,
kdyZ ukol provadény v readlném Case (real-time) neskonci do zacatku nasledujiciho provadéni jednotek pohybu v
ose v realném Case (real-time) (napf. pfi vytvoreni nekone¢ného cyklu).
Reseni:
Zménte kdd GPL tak, aby doslo ke snizeni doby trvani Ukolu provadéného v redlném case (real-time).

776 Nadmeérna doba provadéni v redlném case (Real-Time)
Pricina:
Provadéni Ukolu v redlném Case (real-time) zabira pfiliS velkou ¢ast doby cyklu. Doba provadéni je mirné vyssi,
nez je maximalni dovoleny limit.
Reseni:
Zménte kéd GPL tak, aby doslo ke snizeni doby trvani Ukolu provadéného v redlném Case (real-time).

777 Uplynul ¢asovy limit sledovaciho zaFizeni
Pricina:
Firmware je zablokovan.
Reseni:
Obratte se na vyrobce stroje.

778 Hlavni c¢ast kédu (Main) firmwaru je zablokovana

Vv

Pricina:

Firmware se zablokoval na vice nez 5 provedeni v redlném case (real-time).
Reseni:

Obratte se na vyrobce stroje.

1025 Karta CisloKarty: Neodpovida na prikazy
Pricina:
Pfi inicializaci byla zaznamendana pfitomnost karty jednotek pohybu v osach, ale tato karta neodpovida spravné
na ovladaci prikazy.
Reseni:
Kvalifikovani technici mohou provést hardwarovou kontrolu osové karty. V pfipadé opétovného vyskytu
problému se obratte na vyrobce.

1026 Karta CisloKarty: Chyba p¥i odesilani firmwaru na osovou kartu
Pricina:
Nebylo mozné odeslat firmware do karty.
Reseni:
Obratte se na vyrobce.
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1028 Karta CisloKarty: Neni pfitomen firmware
Pricina:
Firmware pfitomné na karté nejsou spravné pro zaznamenany druh karty.

Reseni:
Odeslete spravny firmware.

1029 Karta CisloKarty: Zablokovana hlavni &éast kédu (MAIN)

Pricina:
Firmware karty nebyl spustén.

Reseni:
Obratte se na vyrobce.

1031 Karta CisloKarty: Chyba inicializace
Pricina:
Doslo k vyskytu chyby béhem postupu inicializace karty jednotek pohybu v osach.

Reseni:
Zkontrolujte a vyreste priciny chyb systému, které se vyskytly tésné pred vyskytem aktualni chyby. Poté
provedte inicializaci systému.

1032 Karta CisloKarty: Nezdafila se zkouska paméti s dualnim portem
Pricina:
Doslo k vyskytu chyby béhem zkousek provedenych ve fazi inicializace karty jednotek pohybu v osach.
Nezdafila se inicializace paméti s dualnim portem.

Obvykle je to zplisobeno konfliktem hardwaru s ostatnimi perifernimi zafizenimi, kterd jsou pfitomna v systému,
ale miZe to souviset také s poskozenim karty.

Reseni:

Zkontrolujte konfiguraci karty a dale zkontrolujte, zda se nevyskytuji konflikty s ostatnimi perifernimi zafizenimi.
V pfipadé pouziti vzdaleného modulu zopakujte prenos firmwaru do modulu. Kvalifikovani technici mohou provést
zkousku Hardwaru paméti s dudlnim portem. V pfipadé opétovného vyskytu problému se obratte na vyrobce.

1033 Karta CisloKarty: Neprobiha provadéni spoustéciho kédu (Boot) firmwaru
Pricina:
Firmware spousténi karty byl inicializovan, ale nefunguje spravné. Obvykle dochazi k vyskytu konfliktu hardwaru
s jinymi perifernimi zafizenimi, kterd se nachazeji v systému.

Reseni:
Zkontrolujte konfiguraci karty a dale zkontrolujte, zda se nevyskytuji konflikty s ostatnimi perifernimi zafizenimi.
V pfipadé pouziti vzdaleného modulu zopakujte prenos firmwaru do modulu. Kvalifikovani technici mohou provést

zkousku Hardwaru paméti s dudlnim portem, kterd se nachazi na karté. V pripadé opétovného vyskytu problému
se obratte na vyrobce.

1035 Karta CisloKarty: NepFitomna
Pricina:
Doslo k vyskytu chyby béhem zkousek provedenych ve fazi inicializace karty jednotek pohybu v osach.
Konkrétné nebyla zaznamenana karta.

Reseni:
Zkontrolujte, zda je karta pfitomna v systému a zda neni poskozena. Kvalifikovani technici mohou provést
zkousku hardwaru karty. V pfipadé opétovného vyskytu problému se obratte na vyrobce.
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1037 Karta CisloKarty: Nezdafilo se otevieni paméti s dualnim portem
Pricina:
Otevreni paméti s dudinim portem karty se nezdafilo.
Reseni:
Kvalifikovani technici mohou provést zkousku hardwaru karty. Obratte se na vyrobce.

1039 Karta CisloKarty: Uplynul &asovy limit sledovaciho zafizeni

Vv

Pricina: 5

Firmware na karté jednotek pohybu v osach CisloKarty je zablokovan.
Reseni:

Obratte se na vyrobce stroje.

1040 Karta CisloKarty: Chyba napajeni +24 V=

Pricina:
Polni napéjeni (+24 V=) vystupl neni pfitomno nebo nefunguje spravné.

Reseni:
Zkontrolujte ¢innost napajeni +24 V= pole.

1047 Karta CisloKarty: Nedovolena konfigurace softwaru

vrva

Pricina:

Zafizeni pfijalo konfiguraci, ktera neni kompatibilni s pfitomnym nebo aktivovanym hardwarem. Napfiklad se
miZe jednat o pozadavek na konfiguraci jednotky pohybu v ose, kterd neni aktivovana nebo neni pfitomna na
zafizeni.

Reseni:

Zkontrolujte soulad mezi parametry hardwaru karty a parametry softwaru.
1052 Karta CisloKarty: Provadi se spoustéci kéd (Boot)

Pricina:

Karta je nastavena v provizornim rezimu a provadi spoustéci kod.

Reseni:
Obrafte se na vyrobce.

1053 Karta CisloKarty: Uplynul &asovy limit sledovaciho zafizeni jednotek pohybu v
osach

PFicina:

Doslo k vyskytu vazné chyby béhem provadéni firmwaru karty fizeni jednotek pohybu v osach. Jednotky

pohybu v osach budou zakazany a pfipadny signal SYSOK bude vypnut. Neprovadéjte obnoveni ¢innosti
systému.

Reseni:

Obratte se na vyrobce stroje.

1055 Uplynula kontrolni doba (,,Watchdog") na karte CisloKarty
Pricina: 5
Firmware na karté CisloKarty je zablokovan.
Reseni:
Obrafte se na vyrobce stroje.
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1056 Karta CisloKarty: Chyba napajeni rozhrani sbérnice CAN
Pricina:
Viysilaci zafizeni vedeni CanBus, které se nachdzi na uvedené karté, vykazuje chybu napajeni. Mize to
souviset s pfitomnosti zkratu, s chybou kabeldze sbérnice nebo s poskozenim karty.

Reseni:
Zkontrolujte kabeladZ celého vedeni CAN. Zkontrolujte pfipojeni vedeni k Cislicovému fizeni. Odstrante pfipadny
zkrat. V pFipadé, Ze by nedo$lo k obnoveni komunikace, obratte se na vyrobce stroje.

1057 Karta CisloKarty: Interni chyba ¢islo CisloChyby
Pricina:

Chyba v hardwaru uzlu.
Reseni:
Obratte se na vyrobce stroje.
6.2.7 Chyby vytvorené spravou paméti
1281 Chyba pridéleni paméti v oblasti haldy
Pricina:
Dostupnd vyrovnavaci pamét RAM je mensi, neZ je vyzadovano napfiklad globdini matrici.

Reseni:
ZmensSete rozmer globalnich proménnych pfidélenych v RAM.

1286 Chyba spravy haldy
Pricina:

Chyba ve spravé paméti ze strany firmwaru.

Reseni:
Obratte se na vyrobce stroje.

1287 Prilis mnoho pridéleni paméti z haldy
Pric¢ina:
Chyba ve spravé paméti ze strany firmwaru.
Reseni:
Obratte se na vyrobce stroje.
1289 Chyba p¥i vytvareni globalnich proménnych
Pricina:
Byl definovan prilis vysoky pocet HID GPL VALCHAR 2 nebo byly definovany globalni matrice pfilis velkych
rozmérd.
Reseni:
Snizte pocet globalnich proménnych nebo rozmér matric.
1290 Chyba rozmeéru stalych proménnych
Pricina:
Byl definovan pfili§ vysoky pocet stalych proménnych nebo byly definovany stalé matrice pfili§ velkych rozmérd.

Reseni:
Snizte pocet stalych proménnych nebo rozmér stalych matric.
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1291 Chyba rozméru proménnych jen pro c¢teni
Pricina:
Byl definovan prilis vysoky pocet proménnych jen pro ¢teni nebo byly definovany matrice jen pro ¢teni pfilis
velkych rozmérd.
Reseni:
Snizte pocet promeénnych jen pro ¢teni nebo rozmér matric jen pro cteni.

6.2.8 Chyby vytvorené poruchami
1559 Trasy zarazky

Pricina:
Vazna chyba firmwaru.

Reseni:
Obratte se na vyrobce stroje.

1569 Neplatny operacni kéd mikroprocesoru

vrva

Pricina:
Mikroprocesor narazil na neznamou instrukci. MiZe to souviset s problémy hardwaru PC i s po$kozenim soubord,
které jsou obsazeny ve firmwaru fizeni Albatros.

Reseni:

V pfipadé mistniho modulu zkontrolujte, zda soubory nejsou poskozené a pfipadné preinstalujte Albatros. V
pfipadé vzdalenych moduld provedte aktualizaci firmwaru. Provedte zkoudku hardwaru PC, zejména RAM. Pokud
problém pFetrva, obratte se na vyrobce stroje.

1586 Hodnota celého cisla (INTEGER) vydélena nulou

Pricina:
Byl zaznamenan pokus o déleni celého Cisla (INTEGER) nulou.

Reseni:
Zkontrolujte ve funkcich GPL, zda jsou vSechna déleni spravna.

1600 Preteceni ve vysledku operace s plovouci desetinnou c¢arkou

Pric¢ina:
Vysledek operace mezi hodnotami s plovouci desetinnou ¢arkou (FLOAT) je vétsi, nez je kapacita adresata:
+ 3,402823E+38 pro float
+1,79769313486231E+308 pro double.
Reseni:
Zkontrolujte ve funkcich GPL, zda jsou vypocty tykajici se hodnot s plovouci desetinnou ¢arkou (float)
spravné.

1601 Podteceni ve vysledku operace s plovouci desetinnou c¢arkou

Pricina:
Vysledek operace mezi hodnotami s plovouci desetinnou ¢arkou (FLOAT) je mensi, nez je kapacita adresata:
+1,401298E-45 pro float

1 4,94065645841247E-324 pro double.

Reseni:
Zkontrolujte ve funkcich GPL, zda jsou vypocty tykajici se hodnot s plovouci desetinnou ¢arkou (float)
spravné.
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1602 Neplatny argument pro operaci s plovouci desetinnou ¢arkou
Pricina:
V jedné operaci tykajici se hodnot s plovouci desetinnou ¢arkou (float) byl pouzit jiny operand nez operand
typu float.

Reseni:
Zkontrolujte ve funkcich GPL, zda jsou vypocty tykajici se hodnot s plovouci desetinnou ¢arkou (float)
spravné.

1603 Hodnota s plovouci desetinnou ¢arkou vydélena nulou
Pricina:
Byla zaznamenana snaha o vydéleni hodnoty s plovouci desetinnou ¢arkou (float) nebo hodnoty celého Cisla s
dvoji presnosti (double) nulou. Tato chyba bude vytvorena i v pfipadé provedeni logaritmu nuly.

Reseni:

Zkontrolujte ve funkcich GPL, zda jsou vSechna déleni spravna.

1604 Nepiesny vysledek operace s plovouci desetinnou ¢arkou
Pric¢ina:

Vysledek operace mezi hodnotami s plovouci desetinnou ¢arkou (float) je nespravny.

Reseni:
Zkontrolujte ve funkcich GPL, zda jsou vypocty tykajici se hodnot s plovouci desetinnou ¢arkou (float)
spravné.

1605 Byla pouzita chybna hodnota s plovouci desetinnou ¢arkou

Pricina:
Byla pouZita mensi hodnota s plovouci desetinnou ¢arkou, nez je minimalni zastupitelnd hodnota:
+1,401298E-45 pro float

+4,94065645841247E-324 pro double.

Reseni:
Zkontrolujte ve funkcich GPL, zda jsou vypocty tykajici se hodnot s plovouci desetinnou ¢arkou (float)
spravné.

1728 Byl zaznamenan pokus o pFistup na neplatnou adresu

vrva

Pricina:
Program proved! pfistup do neplatného prostoru paméti.

Reseni:
Zkontrolujte pfipadné nesrovnalosti globalnich/mistnich proménnych; pfi pretrvavani problému oznamte
poruchu.

7 -u

1735 VSeobecna vyjimka

Pricina:
Byla zaznamenana nezndma vyjimka.
Reseni:

Obratte se na vyrobce stroje.

1736 Udaje nejsou v souladu

Pricina:
Vazna chyba firmwaru.

Reseni:
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Obratte se na vyrobce stroje.

1801 Alarm teploty

Pricina:
Teplota CPU fizeni prekrocila maximalni dovolené limity.

Reseni:
Zkontrolujte, zda se nevyskytuji problémy s ventilaci nebo jiné divody pfehFati. V ptipadé op&tovného vyskytu
problému se obratte na vyrobce.

1802 Alarm ventilatoru

Pricina:
Ventildtor CPU fizeni nefunguje spravné. Uvedeny problém mize v priib&hu kratké doby zpUsobit prehrati CPU.

Reseni:
Obratte se na vyrobce stroje.

1803 Frekvence CPU je nestabilni

PFicina:
Pracovni frekvence CPU neni stabilni.

Reseni:
Obratte se na vyrobce stroje.

6.2.9 Chyby vytvorené instrukcemi GPL

4097 Zarizeni DruhZafizeni NazevZarizeni neni nakonfigurovano

Vv

Pricina:
Instrukce GPL pouzila nenakonfigurované zafizeni, tj. zafizeni, které nema Virtualni-Fyzické spojeni. Mize byt
vytvoreno vSemi instrukcemi, kterym je jako parametr predano zafizeni.

Reseni:

Zkontrolujte v kontrolnich konfiguracich, zda vSechna zafizeni pouzivana funkcemi maji Virtualni-Fyzické
spojeni.

Poté znovu preneste konfigurace do karty.

4098 Globalni proménna NazevProménné neexistuje
Pricina:
Instrukci GPL byla jako argument predana globalni proménna, ktera nebyla definovana.
Obvykle k tomu dojde v pfipadé, kdy Fizeni nebylo spravné inicializovano.

Reseni:
Znovu provedte kompilaci veskerého kddu GPL a znovu inicializujte fizeni.

4099 Funkce NazevFunkce nebyla nalezena

Pricina:
Bylo provedeno vyvolani funkce, ktera neni pfitomna.
MlZe se vyskytnout v piipadé, kdy nasledkem zmény kédu GPL nebyla provedena inicializace fizeni.

Reseni:
Znovu provedte kompilaci veskerého kédu GPL a znovu inicializujte fizeni.

4101 Nevyhovujici sprava jednotky pohybu v ose NazevJednotkyPohybuvOse
Pricina:
Byl provedena nedovolena zména stavu na jednotce pohybu v ose. Ohledné zmén stavu si preCtéte pfislusnou
dokumentaci.
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Chyba miZe byt vytvorena véemi instrukcemi, které spravuji jednotky pohybu v ose, a obvykle se vyskytuje v
téchto pripadech:
- Pfisnaze o interpolaci a koordinaci s jednotkou pohybu v ose, ktera je jiz obsazena v pohybu z bodu do
bodu (nebo opacné).
- PFi provedeni instrukce Chain, SetPFly, SetPZero na jednotce pohybu v ose, kterd se nachazi v
transparentnim rezimu (transparent mode).
- Pfi snaze o interpolaci a koordinaci s jednotkou pohybu v ose, ktera jiz vystupuje jako slave jiného
zafizeni.

Reseni:
Zkontrolujte, zda vSechny pohyby jednotek pohybu v osach skoncily instrukci ¢ekani v dosazené poloze,
zejména zda jednotky pohybu v ose stfidaji pohyby rlizného druhu (z bodu do bodu, interpolace apod.).

4105 Danou instrukci nelze provést na jednotce pohybu v ose
NazevJednotkyPohybuvOse
Pricina:
Byla zaznamenana snaha o provedeni instrukce na jednotce pohybu v ose, ktera ji nepodporuje. Napriklad
instrukce interpolace na jednotce krokového pohybu v ose.

Reseni:
Provedte korekci kodu GPL.

4106 Dalkové zarizeni prirazené k jednotce pohybu v ose v krokovém rezimu
NazevJednotkyPohybuvOse neni pfipojeno

Pricina:

Byla zaznamenana snaha o pouzivani krokové jednotky pohybu v ose, kterd neni pfipojena k fizeni.

Reseni:

Zkontrolujte zapojeni vzdaleného modulu, ktery fidi uvedenou jednotku pohybu v ose.

4107 Instrukce SYSOK s chybnymi argumenty

Vv

Pricina:
Byla provedena instrukce SYSOK s chybnymi argumenty. Dochazi k tomu v pfipadé, kdy neni spravné
nakonfigurovan jeden nebo vice digitalnich vystupl pfedanych jako argumenty instrukci.

Reseni:
Zkontrolujte kod GPL a Virtualni-fyzickou konfiguraci.

4108 Jednotka pohybu v ose NazevlednotkyPohybuvOse: Finalni cilova poloha mimo
softwarové rozmezi

PFicina:

Byla zaznamenana snaha o pohyb jednotky pohybu v ose mimo rozmezi nastavené v konfiguraci nebo kédem

GPL.

Reseni:
Provedte korekci programu obrabéni, ktery zpGsobil chybu. Pfipadné provedte korekci kédu GPL nebo
konfigurace jednotky pohybu v ose.

4110 Chybna rychlost
Pricina:
Byla zaznamenana snaha o pfifazeni nulové nebo zaporné rychlosti jednotce pohybu v ose.
Reseni:
Provedte korekci kédu GPL.
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4111 Zaporné zrychleni jednotky pohybu v ose NazevJednotkyPohybuvOse
Pricina:
Byla zaznamenana snaha o pfifazeni zaporného zrychleni jednotce pohybu v ose.
Reseni:
Provedte korekci kédu GPL.

4112 Zaporné zpomaleni jednotky pohybu v ose NazevJednotkyPohybuvOse

Vv

Pricina:
Byla zaznamenana snaha o pfifazeni zaporného zpomaleni jednotce pohybu v ose.

Reseni:
Provedte korekci kddu GPL.

4114 Jednotka pohybu v ose NazevlednotkyPohybuvOse: Neprovedené vynulovani
rychlého vstupu

vrva

Pricina:

Vynulovani polohy na rychlém vstupu (okamzité vynulovani) nebylo dokon¢eno spravné. Tento postup
umoznuje vynulovat polohu jednotky pohybu v ose béhem pohybu v okamziku, kdy dojde ke zméné stavu
odpovidajiciho rychlého vstupu. Kdyz jednotka pohybu v ose dokonci probihajici pohyb, aniz by doslo k pfepnuti
vstupu, bude vytvofena chyba systému. Pfi¢inou miZe byt chybné nastaveni parametri pohybu jednotky
pohybu v ose nebo problém kabeldze rychlého vstupu.

Reseni:
Zkontrolujte kéd GPL, ktery implementuje okamzité vynulovani, a zkontrolujte kabelaz rychlého vstupu.

4115 Jednotka pohybu v ose NazevlednotkyPohybuvOse: Nenalezena znacka nuly

vrva

Pricina:

Vynulovani polohy na znaéce nuly snimace impulzl neprobéhlo spravné. Tento postup umoZfiuje vynulovat
polohu jednotky pohybu v ose béhem pohybu v okamziku, kdy dojde k zaznamenani znacky nuly snimace
impulzQ. Kdy? jednotka pohybu v ose doséhne polohy vyhledani znacky nuly, aniz by do3lo k jejimu
zaznamenani, bude vytvofena chyba systému. Pfi¢inou miZe byt chybné nastaveni parametrd pohybu jednotky
pohybu v ose nebo problém kabeldze signalu znacky (faze C konektoru jednotky pohybu v ose).

Reseni:
Zkontrolujte kéd GPL, ktery implementuje vynulovani na znacce, a zkontrolujte kabeladZz jednotky pohybu v ose.

4353 Neznama instrukce operaéniho kédu (Funkce:NazevFunkce Fadek:CisloRadku)
Pricina:
Pfi provadéni funkce GPL byla zaznamenana nelegalni instrukce. Obecné plati, Ze je pfiznakem poskozeni
soubord, které obsahuji kompilovany kéd GPL. Pokud byla provedena aktualizace softwaru Fizeni, zkontrolujte,

zda byla provedena opétovna kompilace. Pfredchozi verze softwaru fizeni by totiz mohla obsahovat instrukce,
které jiz nejsou podporovany novou verzi.

Reseni:
Znovu provedte kompilaci veskerého kédu GPL a znovu inicializujte Fizeni. Pokud problém pfetrvava, obratte se
na vyrobce.

4354 Chybna matematicka operace (Funkce:NazevFunkce Fadek:CisloRadku)
Pricina:
Byla zaznamenana snaha instrukce GPL o provedeni chybné matematické operace, napfiklad déleni nulou. Nebo

jsou néktera data zavedena do instrukci GPL nevyhovujici. Obvykle je tato chyba vytvarena instrukcemi
pohybu v ramci interpolace, protoze pravé Cast firmwaru provadi matematické vypocty.

Reseni:

Zkontrolujte, zda jsou spravné parametry, které byly predany instrukcim interpolace. Kdyz problém pretrvava,
oznamte nespravnou ¢innost vyrobci.
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4355 Chybna adresa matrice nebo vektoru (Funkce:NazevFunkce Fadek:CisloRadku)

Pricina:

Byla zaznamenana snaha instrukce GPL o pfistup k prvku pole nebo matrice, kterd prekracuje maximalni rozmér.
Napfiklad byl zaznamenan pokus o pfistup k prvku 10 pole s 5 prvky.

MCZe byt vytvorena véemi instrukcemi, které akceptuiji v Gloze parametru pole nebo matrici.

Reseni:
Zkontrolujte, zda se véechny indexy matrice a pole pfedané instrukcim nachézeji uvnitf rozmér pole a matrice.

4356 Instrukce RET nebyla vyvolana z CALL (Funkce:NazevFunkce
radek:CisloRadku)

Pricina:

Byla provedena instrukce RET, aniz by se v zasobniku nachazela pfislusna zpétna adresa. Nejbéznéjsi pficinou
mlZe byt stanoveni podprocedury pFed instrukci FRET vystupu z funkce bez jejiho ochranéni s GOTO, ktera
zabrani jejimu ndhodnému provedeni. Nebo byl proveden nechtény skok dovnitf podprocedury.

Reseni:
Zkontrolujte tok programu GPL. Podprocedury umistéte v ramci moznosti pfednostné na konec téla funkci (po
instrukci FRET).

4357 Neexistujici mistni proménna (Funkce:NazevFunkce Fadek:CisloRadku)

Pricina:
Byla zaznamenana snaha Instrukce GPL o pfistup k mistni proménné, ktera nebyla pridélena.

Reseni:
Provedte opétovnou kompilaci a pfenos vsech funkci do karty. Kdyz problém pretrvava, oznamte nespravnou
¢innost.

4358 Neexistujici navésti skoku (Funkce:NazevFunkce Fadek:CisloRadku)

PFicina:
Instrukce GPL provedla skok na neexistujici navésti.
MCZe byt vytvorena funkcemi GOTO, CALL, FCALL a viemi IF.

Reseni:
Provedte opétovnou kompilaci a pfenos vSech funkci do karty. Kdyz problém pretrvava, oznamte nespravnou
¢innost.

4359 Chybny argument makra (Funkce:NazevFunkce Fadek:CisloRadku)

Pricina:
Instrukci GPL byly predany neplatné argumenty. MZe byt vytvorena véemi funkcemi. Aviak ve vétsiné pripadd
se systém GPL snaZi automaticky korigovat tuto situaci provedenim automatickych konverzi druhu (cast), které
vSak predstavuji Casovou ztratu. Chyba bude vytvorena tehdy, kdyZ tyto konverze nejsou mozné, a to
zejména v nize uvedenych pfipadech:
- Instrukce, které plsobi na specifickych zafizenich (SETTIMER, SETCOUNTER) a kterym je predan odligny
druh.
- instrukce, které plsobi na bitu a kterym je predano &islo s plovouci desetinnou ¢arkou (AND, OR apod.)
- instrukce, které plsobi na matricich nebo polich a kterym je predana jednoduchéd proménné (SORT,
MOVEMAT apod.)
- instrukce, které plsobi na fetézcich a kterym nejsou predany retézce.

K vytvoreni chyby dojde také pfi snaze provést instrukci na karté, ktera tuto instrukce nespravuje. (Napriklad
instrukce SENDPDO nebo instrukce RECEIVEPDO na karté odlisné od TMSCan nebo TMSCan+).

Reseni:

Provedte korekci kédu GPL.
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4360 Chyba v pfridéleni paméti béhem provadéni (Funkce:NazevFunkce
radek:CisloRadku)

PFicina:

Funkce GPL se snazila pfidélit prostor v paméti pro vnitini pouZiti, ale nenasla dostupnou pamét.

MlZe se stat, Ze signalizace bude poukazovat na fyziologickou situaci zpdsobenou napfiklad nadmérné velkym
po¢tem soucasné provadénych tkoll nebo globalnimi prom&nnymi s piilié velkym rozmérem.

Reseni:
Zkontrolujte rozmérovy navrh globalnich a mistnich proménnych a zkuste omezit jejich rozméry. Ovéite, zda
neni sou¢asné provadéno pfili§ mnoho ukold, a je-li tomu tak, omezte jejich pocet.

4361 PFilis mnoho aktivnich Gkol& (Funkce:NazevFunkce Fadek:CisloRadku)

Pricina:
Byla zaznamenana snaha o spusténi provadéni vice nez 256 Ukoll souéasné.

Reseni:
v v v v . ’ ’ o
Snizte pocCet soucasné aktivnich ukolu.

4362 Chybny format matrice (Funkce:NazevFunkce Fadek:CisloRadku)

vrva

Pricina:
Instrukce, kterd plsobi na matrici, nadla neplatny format. K instrukcim, které mohou vytvaret tuto chybu
systému, patfi:
- MOVEMAT v pfipadé, ze se format zdrojové a cilové matrice neshoduji.
- CLEAR, kdyz ma byt vynulovan fadek matrice, ktery neexistuje.
- GETAXIS v pripadé, ze format matrice poskytnuty parametru neodpovida oCekavanému formatu
(preCtéte si dokumentaci jazyka GPL).

Reseni:

Zkontrolujte uvnitf Gkolu, ktery vytvofil chybu, vySe uvedené instrukce. Zkontrolujte zejména, zda matrice, na
které byla aplikovana instrukce MOVEMAT, maji stejny pocet sloupct stejného druhu a zda mé& matrice, na
kterou byla aplikovana funkce GETAXIS, spravny format.

4363 PriliS mnoho aktivnich instrukci ONINPUT (Funkce:NazevFunkce
radek:CisloRadku)

Pricina:

Bylo aktivovano vice nez 128 instrukci OnInput.

Reseni:
Snizte pocet ONINPUT.

-v

4364 Jednotka pohybu v ose je jizZ obsazena v mistnim odkazu (Funkce:NazevFunkce
radek:CisloRadku)

Pricina:

Chyba se vztahuje na aktivaci trojic jednotek rota¢niho-posuvného pohybu v osach za ucelem interpolace na

vétsSim poctu kartézskych os.

Byla zaznamenana snaha o provedeni instrukce SETRIFLOC, pficemz ji byla pfedana jednotka pohybu v ose,

kterd je jiz vazana v trojici vztaznych jednotek pohybu v ose. Tato chyba vznika také v pfipadé, Ze je

provedena instrukce RESRIFLOC na jednotce pohybu v ose, kterd nebyla vazana v zadné trojici jednotek

pohybu v ose. Poslednim pfipadem vytvoreni této chyby je pfipad, kdy jiz nejsou k dispozici Zadné dostupné

vztazné trojice (maximalné jich mize byt 32).

Reseni:

Zkontrolujte, zda trojice predané instrukci SETRIFLOC nemaji spole¢né jednotky pohybu v ose.

Zkontrolujte RESRIFLOC.

Dale zkontrolujte, zda neexistuji ¢ekaci instrukce v pfislusné poloze jesté pred RESRIFLOC.

V kazdém pfipadé vezméte v Uvahu, Ze dokud interpolace neskonci, RESRIFLOC nebude skutecné provedena.
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4365 Instrukce ONINPUT byla aktivovana na stejném vstupu (Funkce:NazevFunkce
radek:CisloRadku)

Pricina:

Instrukci ONINPUT byl pfedan stejny pfiznak vice nez jednou.

Reseni:
Zkontrolujte, zda neexistuji dvé ONINPUT, kterym je predan jako parametr stejny vstup.

4366 PriliS mnoho aktivnich instrukci ONFLAG (Funkce:NazevFunkce
radek:CisloRadku)

Pricina:
Bylo aktivovano vice nez 128 instrukci OnFlag.

Reseni:
Snizte pocet ONFLAG.

4367 Instrukce ONFLAG byla aktlvovana na stejném PRIZNAKU
(Funkce:NazevFunkce Fadek:CisloRadku)

Pricina:
Instrukci ONFLAG byl predan stejny pfiznak vice nezZ jednou.

Reseni:
Zkontrolujte, zda neexistuji dvé ONFLAG, kterym je predan jako parametr stejny priznak.

4368 Pokus o zapis promenne urcene pouze ke cteni - ReadOnly
(Funkce:NazevFunkce Fadek:CisloRadku)

Pricina:

Byla zaznamenana snaha o pfistup do proménné urcené pouze ke ¢teni (readonly) v rdmci zapisu.

Proménné urcené pouze ke ¢teni jsou vzdy globalni a jsou uloZeny v fizeni v paméti typu FLASH. V editoru
globalnich proménnych se oznacuji jako ,statické" (static). Pfi pokusu o zapis na tyto globalni proménné bude
vytvorena chyba systému.

Chyba bude dale vytvorena v pfipadé pouziti proménnych, které jsou uloZzeny ve vyrovnavaci (,stalé") paméti
RAM jako argument nékterych instrukci pfi zapisu.

Napfiklad v pfikazu COORDIN je predana proménna za Ucelem uvedeni toho, Ze se zpracovavany rfadek musi
nachézet v RAM.

Reseni:
Zkontrolujte vSechny proménné typu static ve stalé paméti.

4369 Prilis mnoho aktivnich Jvednotek pohybu v osach typu master
(Funkce:NazevFunkce Fadek:CisloRadku)
Pricina:
Byla zaznamenana snaha o aktivaci vice nez Ctyr jednotek pohybu v osach typu master soucasné.
Tato chyba je vytvarena pouze pfi provadéni instrukce CHAIN.

Reseni:
Snizte pocet jednotek pohybu v osach typu master.

4370 Prilis mnoho aktivnich Jvednotek pohybu v osach typu slave
(Funkce:NazevFunkce Fadek:CisloRadku)

Pricina:

Byla zaznamenana snaha o aktivaci vice nez osmi jednotek pohybu v osach typu slave jediné jednotky pohybu

v ose typu master.
Tato chyba je vytvarena pfi provadéni instrukce CHAIN.

Reseni:
Snizte pocet jednotek pohybu v osach typu slave.
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4372 Chybné pouziti instrukce (Funkce:NazevFunkce fadek:CisloRadku)

Pricina:
Tato chyba vznika v jedné z nasledujicich situaci:

1. pouziva se instrukce pro spravu mailbox (sendmail, waitmail, endmail, ifmail) nebo instrukce pro spravu
IPC (sendipc, testipc, waitipc) uvnitf funkce volani z instrukce Errsys, OnInput nebo OnFlag.

2. pouziva se instrukce IfError nebo instrukce IfMessage bez aktivace spravy alarmi a stavu.

3. pouziva se instrukce Watchdog, aniz by byla soucasti karta TMSWD.

4. Parametry zadefinované v instrukci interpolace (linearinc, linearabs, circle, circinc, circabs, helicinc a
helicabs) nejsou koherentni. Napfiklad prohldSeny pocet jednotek pohybu v osach se lisi od
prohladeného poétu poloh nebo bylo prohldeno vice jednotek pohybu v osach, ne? instrukce mize
spravovat.

Reseni:

Nize jsou popsana Feseni pro kazdy ddvod uvedeny v seznamu.
1. Premistéte instrukci, kterd zplsobuje chybu v jiné funkci, nebo odstrafite danou instrukci.
2. Zkontrolujte, zda je aktivovana sprava alarmll podle stavu. V souboru tpa.ini, v ¢asti [ALBATROS],

pod poloZzkou AlarmsHaveState musi byt pfifazena hodnota 1.

3. Odstrante instrukci WatchDog nebo si zajistéte kartu TMSWD.
4, Zkontrolujte, zda jsou parametry instrukce GPL spravné. Kazdé jednotce pohybu v ose musi odpovidat
pfislusna poloha. Pocet jednotek pohybu v osach prohlaseny v instrukci nesmi byt vétsi nez pocet
jednotek pohybu v oséch, ktery funkce miZe spravovat. Napfiklad instrukce LINEARABS miZe spravovat
aZ do 6 jednotek pohybu v osach. KdyZ jich v rdmci parametril neni prohldeno vice nez 6, instrukce
vytvaf chybu systému.

4373 Nelze provést cteni rychlosti posuvu (Feed rate) (Funkce:NazevFunkce
radek:CisloRadku)

Pricina:

Doslo k pouziti instrukce GETFEED na karté TmsBus nebo TmsCan, ktera neni Master.

Reseni:
Zkontrolujte v konfiguraci hardwaru, zda je karta, ke které je pfipojen signal Feedrate, typu Master.

4374 PriliS mnoho provadénych instrukci typu IPC (Funkce:NazevFunkce
radek:CisloRadku)

Pricina:

Doslo k prekro¢eni maximalniho limitu 16 soucasné provadénych instrukci IPC.

Reseni:

Zménte kéd GPL.

4375 FASTREAD provedena na jednotkach pohybu v osach odlisnych karet
(Funkce:NazevFunkce Fadek:CisloRadku)
Pricina:
Byla zaznamenana snaha o provedeni instrukce FASTREAD, pficemz ji byly predany jako parametry jednotky
pohybu v osach, které nejsou vSechny pfipojeny ke stejné karté.

Reseni:
Zménte vhodné kdod GPL a konfiguraci Virtualni-Fyzické.
4378 Neaktivovana instrukce (Funkce:NazevFunkce Fadek:CisloRadku)
Pricina:
Byla zaznamendana snaha o pouziti instrukce, jejiz provadéni neni aktivovano. Hardwarovy kli¢ pravdépodobné

neni spravné zasunuty nebo chybi.

Reseni:
Spravné zasufte hardwarovy kli¢. Pokud problém pfetrvd, obratte se na vyrobce.
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4379 Instrukce nepouzitelna ve funkcich spusténych prerusenim - Interrupt
(Funkce:NazevFunkce Fadek:CisloRadku)

PFicina:

Byla zaznamenana snaha o pouziti instrukce nedovolené v ramci funkce spusténé prerusenim (interrupt).

Funkce spusténé prerusenim (interrupt) jsou ty, které byly predany uloze parametru instrukcim ONERRSYS,
ONINPUT a ONFLAG.

Reseni:
Zménte kéd GPL. PreCtéte si seznam instrukci nepouZitelnych v ramci preruseni (interrupt

4380 Prilis mnoho pozadavkil na zapis do oblasti vyrovnavaci paméti
(Funkce:NazevFunkce Fadek:CisloRadku)

vrva

Pricina:
Byla zaznamendana snaha o provedeni pfili§ mnoha operaci zapisu do vyrovnavaci paméti soucasné (vyrovnavaci
pamét je charakterizovdna pomérné vysokou dobou pfistupu).

Reseni:
Zkontrolujte instrukce, které provadéji operace na proménnych pridélenych ve vyrovnavaci paméti: pocitadla,
Casovace, matrice a proménné stanovené jako ,nonvolatile®.

4381 Neni mozné pouzivat sériové vedeni, které jesté nebylo otevieno
(Funkce:NazevFunkce radek:CisloRadku)
Pricina:
Byla zaznamenana snaha o provedeni instrukce, kterd plsobi na sériovy port jesté pfed provedenim instrukce
COMOPEN pro stejny port.

Reseni:
Zmeénte kod GPL.

-v

4382 Neni mozné otevrit sériové vedeni, které je jiz otevieno (Funkce:NazevFunkce
radek:CisloRadku)

PFicina:

Byla zaznamenana snaha o provedeni instrukce COMOPEN na sériovém portu, ktery jiz byl otevien stejnou

instrukci.

Reseni:

Zmérite kdd GPL.

4383 Byla zaznamenana snaha o otevieni pfilis velkého poctu pomocnych procesti
(Funkce:NazevFunkce Fadek:CisloRadku)

Pricina:
Byla zaznamenéna snaha o otevieni vice neZ 4 pomocnych procesl souc¢asné.
Reseni:
Zménte kod GPL.
4384 Pomocny proces neni v obéhu (Funkce:NazevFunkce Fadek:CisloRadku)
Pricina:
Byla zaznamenana snaha o pfistup do pomocného procesu, ktery neni provadén.

Reseni:
Zmeénte kod GPL.
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4385 Byla zaznamenana snaha o otevieni pomocného procesu z jiného Gkolu
(Funkce:NazevFunkce Fadek:CisloRadku)
Pricina:
Byla zaznamenana snaha o otevieni pomocného procesu z jiného Ukolu nez z toho, ktery spustil provadéni.
Pomocny proces se da pouZzit pouze z Ukolu, ktery zacal jeho provadeéni.
Reseni:
Zmérite kdd GPL.

4391 Chyba béhem aktivace SYSOK (Funkce:NazevFunkce Fadek:CisloRadku)
Pric¢ina:

Aktivace signalu SYSOK nebyla spravné ukonéena. Obvykle to miZe souviset s nespravnou &innosti vysilace
Greenbus na karté jednotek pohybu v osach.

Reseni:
Kvalifikovani technici mohou provést zkousku Hardwaru paméti s duainim portem mikrokontroleru i296. V pfipadé
opétovného vyskytu problému se obratte na vyrobce.

4394 P¥ili§ mnoho chyb cyklu (Funkce:NazevFunkce Fadek:CisloRadku)
Pric¢ina:

Je aktivnich vice nez 2000 chyb cyklu.

Reseni:
Omezte pocet signalizaci korekci kédu GPL.

4395 P¥ilis mnoho hlaseni (Funkce:NazevFunkce Fadek:CisloRadku)
Pric¢ina:

Je aktivnich vice nez 2000 hlaseni.

Reseni:
Omezte pocet signalizaci korekci kédu GPL.
4397 Pretedeni zasobniku (Funkce:NazevFunkce Fadek:CisloRadku)
Pricina:
Zasobnik funkce GPL prekrocil maximalni limit 2 Kbyte.

Reseni:

Provedte opétovnou kompilaci kddu GPL a zkontrolujte v zaznamu kompildtoru odhad obsazeni zasobniku funkci,
ktery zplsobil chybu systému. Zmensete pocet mistnich promennych a parametrl pfedanych funkcim (napfiklad
jejich nahrazenim globalnimi proménnymi). Zmensete pocet VYVOLANL.

4398 Podteceni zasobniku (Funkce:NazevFunkce Fadek:CisloRadku)
Pricina:
MlZe se vyskytnout pouze vazna chyba Firmwaru, napiiklad v pfipadé chybné spravy parametrd funkce nebo
mistnich proménnych.

Reseni:
Obratte se na vyrobce.

4399 Parametr mimo rozsah (Funkce:NazevFunkce radek:CisloRadku)
Pricina:
Proménné GPL nebo zafizeni byla pfifazena hodnota, kterd se nenachazi v dovoleném rozsahu.
Reseni:
Provedte korekci a opétovnou kompilaci kédu GPL.

Cislicové Fizeni



44 Albatros

4865 Chybi stanoveni stroje pro interpolaci (G216 nebo G217)

Pricina:

Byla zaznamenana snaha o pohyb jednotek pohybu v osach s interpolaci ISO nebo byly nastaveny indexy
konfigurace, aniz by byly nejdfive definovany matrice konfigurace a jednotky pohybu v osach, které tvofi
stroj.

Reseni:
Provedte korekci a opétovnou kompilaci kédu GPL s pouzitim instrukce ISOG216.

4866 Chybi stanoveni indexti konfigurace stroje pFi uchopeni (M6)

Pricina:
Byla zaznamenana snaha o pohyb jednotek pohybu v osach s interpolaci ISO, aniz by byly nejdfive definovany
indexy matric konfigurace stroje

Reseni:
Provedte korekci a opétovnou kompilaci kédu GPL s pouzitim instrukce ISOM6.

6.2.10 Chyby vytvorené ovladacem komunikaci CNCTPA
16385 Odpojeny modul

Pricina:

Propojeni Dozorného PC s modulem bylo preruseno.

K moznym pfi¢inam patfi:

e Chybéjici napajeni vzdaleného modulu

 prerudeni pripojeni kabell sit& ethernet, véetné do¢asného, zplisobené nespolehlivym kontaktem v
konektorech nebo pogkozenim samotnych kabeld

o chybéjici napajeni nebo nespravna ¢innost rozbocovace sité Ethernet (je-li soucasti)

 zablokovani firmwaru vzdaleného modulu zplsobené poskozenim soubord konfigurace

o vynulovani CPU vzdaleného modulu zplisobené prehiatim nebo rusenim EM

Reseni:

Zkontrolujte, zda je modul zapnuty. Zkontrolujte kabely a konektory sité Ethernet. Provedte aktualizaci
firmwaru ve vzdaleném modulu. Zkontrolujte, zda neni vystaven pFehfivéni v disledku nedostate&né ventilace a
zda neni vystaven EM ru$eni. Pokud problém pfetrvd, obratte se na vyrobce stroje.

16386 Pripojeny modul

Pricina:

Vzdaleny modul byl pfipojen k Dozornému PC po fazi inicializace fizeni Albatros. Béhem spusténi se Albatros
snazi pfipojit vSechny moduly stanovené v Konfiguraci Systému. Tato faze trva priblizné 4 sekundy a moduly,
které se pripoji pozdéji, zplisobuii vznik chyby.

16387 Znovu pripojeny modul

Pricina:
Vzdaleny modul se znovu pfipojil k Dozornému PC poté, co byl odpojen. Tato chyba je proto vzdy nasledkem
chyby 16385 ,0dpojeny modul".

16388 Inicializovany modul

Pricina:

Vzdaleny modul byl znovu inicializovan béhem bézné Cinnosti. Z toho vyplyva, Ze modul byl odpojen a znovu
pfipojen k Dozornému PC. Tato chyba je proto vzdy nasledkem chyby 16385 ,0dpojeny modul®.

Tato chyba informuje vykonané vynulovani modulu zplisobené napfiklad chybéjicim napajenim.

16389 Modul prerusil spojeni

Pricina:

Vzdaleny modul prerusil spojeni se fizenim Albatros. Tento problém se vyskytuje v pfipadé€, ze modul delSi dobu
nepfijima prikazy nebo dotazovani ze strany dozorného PC. Tato chyba proto poukazuje na problém (vyrazné
zpomaleni nebo zablokovani) na Dozorném PC.

Reseni:
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Zkontrolujte, zda na Dozorném PC nejsou programy, které blokuji nebo zpomaluji systém. Zakazte Setfi¢
obrazovky na Dozorném PC. Pokud problém pfetrvd, obratte se na vyrobce stroje.

16641 Ridici firmware neodpovida na prikazy
Pricina:
Doslo k vyskytu chyby b&hem inicializace systému. Konkrétné firmware neodpovida spravnym zplsobem.
Problém mizZe souviset s po$kozenim souboru firmwaru.

Reseni:
Zkuste vynulovat systém a pfipadné znovu nainstalovat software Albatros. Pokud problém pfetrvava, obratte
se na vyrobce.

16642 TpaSock neodpovida na prikazy

vrva

PFicina:

Doslo k vyskytu chyby béhem inicializace systému. Konkrétné software pro komunikaci se vzdalenymi moduly
neodpovida spravné. Problém mizZe souviset s po$kozenim soubord.

Reseni:
Zkuste vynulovat systém a pfipadné znovu nainstalovat software Albatros. Pokud problém pfetrvd, obratte se
na vyrobce stroje.

16643 Operacni systém neumozinuje pouzivat RTX

vrva

PFicina:

Operacni systém nainstalovany na PC neumozfiuje pouZiti programu RTX, a proto neumoznuje spravnou c¢innost
verzi softwaru Albatros, které pocitaji s jeho pfitomnosti.

Reseni:
Provedte aktualizaci opera¢niho systému PC. PreCtéte si minimalni poZzadavky systému v navodu k instalaci
softwaru Albatros (InstallationGuide.pdf).

16645 Chyba pFi odesilani kodu firmwaru

Pricina:
Doslo k vyskytu chyby béhem inicializace systému. Konkrétné se nezdafila zkouska odeslani souboru firmwaru
do jednoho z moduld.

Reseni:
Zkuste resetovat fizeni. Pokud problém pfetrva, obratte se na vyrobce stroje.

16646 Nebylo mozné znovu spustit kéd firmwaru

vrva

PFicina:

Doslo k vyskytu chyby béhem opétovné inicializace systému. Konkrétné se nezdafilo spusténi firmwaru po jeho
predeslém zastaveni.

Reseni:
Zkuste resetovat systém. Pokud problém pfetrvd, obratte se na vyrobce stroje.

16897 Nebyl nainstalovan RTX
Pricina:
Nainstalovana verze softwaru Albatros vyZaduje pfitomnost programu RTX, nainstalovaného v PC, ale tento
nebyl nalezen.

Reseni:
Nainstalujte RTX nebo v pfipadé, Ze je jiz nainstalovano, provedte jeho opétovnou instalaci. Pfrectéte si navod
k instalaci softwaru Albatros (InstallationGuide.pdf).
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16898 Uzivatel nedisponuje pravy spravce
Pricina:
Albatros Uvedeni do ¢innosti bylo provedeno uzivatelem, ktery nedisponuje pravy Spravce PC. Prava Spravce
jsou potrebna pro spravnou cinnost softwaru Albatros.

Reseni:
Zavrete probihajici pracovni relaci a vstupte do systému jako ,Spravce" nebo jako uzivatel s pravy spravce.

16899 Rozmér RAM modulu je chybny

Pric¢ina:
Velikost RAM zaznamenana na vzdaleném modulu neodpovida naplanované hodnoté. Obvykle tato chyba
poukazuje na poskozeni hardwaru.

Reseni:
Pokud problém pfetrvd, obratte se na vyrobce stroje.

16900 IP adresa modulu je chybna
Pricina:
Byl zaznamendan vzdaleny modul, jehoZ adresa nepatii do podsité dozorného PC. Albatros Proto nemiZe spravné
komunikovat s modulem.

Reseni:
Zkontrolujte, zda jsou nastaveni sluzby AIbDHCP a sitové karty PC spravna. Pfectéte si ndvod k instalaci
programu Albatros (InstallationGuide.pdf).

16901 Modul je jiz odpojen od jiného vyrobniho zaFizeni

vrva

Pricina:

Byl zaznamenan vzdaleny modul, ktery je jiz pFipojen k jinému dozornému PC. MizZe to souviset s pfitomnosti
jiného PC, na kterém je provadén software Albatros a které pouzivéa stejny modul. Déle to mdZe souviset s
nespravnou ¢innosti komunika¢niho softwaru modulu.

Reseni:

Zkontrolujte, zda vzdaleny modul neni pouzivan jinym dozornym PC. Provedte resetovani modulu. Pokud problém
pfetrva, obratte se na vyrobce stroje.

16902 Modul neni nakonfigurovan
Pricina:
Byl zaznamenan modul, ktery neni nakonfigurovan v ,Konfiguraci Systému" Albatros.
Reseni:
Provedte konfiguraci modulu.

16903 Nastaveni firewallu brani komunikaci
Pricina:

Byla zaznamenana pfitomnost brany firewallu nainstalované na PC, ktera brani komunikaci mezi fizenim Albatros
a vzdalenymi moduly.

Poznamka: Albatros je schopen identifikovat pfitomnost brény firewall operac¢niho systému Windows, ne vSak
jinych bran firewallu véetné téch, které jsou zahruty v nékterych antivirovych programech.

Reseni:

Zménte nastaveni brany firewallu nebo ji zakazte.

16904 Sitova karta neni k dispozici nebo je vyFazena z éinnosti
Pricina:
Nebyla zaznamenéna sitova karta pouZitelnd pro pfipojeni vzdalenych moduld.
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Poznamka: SkutecCnost, ze dojde k zaznamenani karty, jesté nezaruCuje, Ze je tato je spravné konfigurovana a
pfipojena.

Reseni:
Zkontrolujte pfitomnost a spravnost konfigurace sitové karty. Pokud problém pFetrva, obratte se na vyrobce
stroje.

16905 Chybi kéd firmwaru Fizeni

Vv

PFicina:

Albatros Nebyl nalezen soubor firmwaru na pevném disku PC. Problém se mize projevit po ndhodném vymazani
souborl firmwaru nebo po chybné aktualizaci.

Reseni:
Zkontrolujte, zda jsou pfitomné soubory, které se nachazeji v instala¢nim adresari FW softwaru Albatros,
pfitomné a zda patfi spravné verzi. Obratte se na vyrobce stroje.

16906 Verze RTX neni kompatibilni s kdodem firmwaru fizeni

vrva

Pricina:
Byla zaznamenana verze programu RTX nekompatibilni s nainstalovanym firmwarem.

Reseni:
Nainstalujte spravnou verzi RTX nebo provedte aktualizaci firmwaru. Obratte se na vyrobce stroje.

16907 Verze operacniho systému neni kompatibilni s kédem firmwaru Fizeni
Pricina:
Verze operacniho systému vzdaleného modulu neni kompatibilni s nainstalovanym firmwarem.

Reseni:
Nainstalujte do vzdaleného modulu spravnou verzi operacniho systému nebo provedte aktualizaci firmwaru.
Obratte se na vyrobce stroje.

17153 DruhKarty: Chybi kéd firmwaru vysilace GreenBUS
Pricina:
Nebyl nalezen soubor firmwaru v adresafi FW. Obvykle tento druh problému souvisi s nahodnym vymazanim
souboru nebo nekompletni ¢i poskozenou instalaci.

Reseni:
Provedte opétovnou instalaci softwaru Albatros po provedeni zdlohovani systému. Obratte se na vyrobce
stroje.

17154 DruhKarty: Chybi ¢ast kodu firmwaru vysilace GreenBUS
Pricina:
Soubor obsahujici kéd firmwaru vysilace GreenBus se nachazi v adresafi FW, ale je posSkozeny nebo neupliny.

Reseni:
Provedte opétovnou instalaci softwaru Albatros po provedeni zdlohovani systému. Obratte se na vyrobce
stroje.

17155 DruhKarty: Chyba v odesilani spoustéciho kédu (Bootstrap) vysilace
GreenBus
Pricina:
Doslo k vyskytu chyby béhem inicializace systému. Konkrétné se nezdafila zkouska odeslani souboru firmwaru
do jednoho z moduld.

Reseni:
Zkuste resetovat fizeni. Pokud problém pfetrvd, obratte se na vyrobce stroje.
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17156 DruhKarty: Chyba v odesilani hlavni ¢asti kédu (Main) vysilace GreenBus
Pricina:
Doslo k vyskytu chyby béhem inicializace systému. Konkrétné se nezdafila zkouska odeslani souboru firmwaru
do jednoho z moduld.

Reseni:
Zkuste resetovat fizeni. Pokud problém pfetrva, obratte se na vyrobce stroje.

17157 DruhKarty: Chybi spoustéci kod (Bootstrap)
Pricina:
Nebyl nalezen soubor firmwaru v adresafi FW. Obvykle tento druh problému souvisi s nahodnym vymazanim
souboru nebo nekompletni ¢i poskozenou instalaci.

Reseni:
Provedte opétovnou instalaci softwaru Albatros po provedeni zdlohovani systému. Obratte se na vyrobce
stroje.

17158 DruhKarty: Chybi hlavni ¢ast kédu (Main)

Pricina:
Nebyl nalezen soubor firmwaru v adresafi FW. Obvykle tento druh problému souvisi s ndhodnym vymazanim
souboru nebo nekompletni ¢i poskozenou instalaci.

Reseni:
Provedte opétovnou instalaci softwaru Albatros po provedeni zdlohovani systému. Obratte se na vyrobce
stroje.

17159 DruhKarty: Chyba v odesilani spoustéciho kodu (Bootstrap)

Pricina:
Doslo k vyskytu chyby béhem inicializace systému. Konkrétné se nezdafila zkouska odeslani souboru firmwaru
do jednoho z moduld.

Reseni:
Zkuste resetovat fizeni. Pokud problém pfetrvd, obratte se na vyrobce stroje.

17160 DruhKarty: Chyba v odesilani hlavni ¢asti kédu (Main)
Pricina:
Doslo k vyskytu chyby béhem inicializace systému. Konkrétné se nezdafila zkouska odeslani souboru firmwaru
do jednoho z moduld.

Reseni:
Zkuste resetovat fizeni. Pokud problém pfetrva, obratte se na vyrobce stroje.

17409 Nebylo mozné odeslat pomocny spustitelny soubor
Pricina:
Tato chyba se miZe vyskytnout béhem aktualizace firmwaru vzdaleného modulu. MGZe byt zplsobena

okamZitou nespravnou ¢innosti sit&, ale také poskozenim firmwaru modulu. Chybové hldeni miize zahrnovat
chybovy kod.

Reseni:

Zkuste vypnout a znovu zapnout vzdaleny modul a poté zopakovat postup aktualizace. Pokud problém pretrva,
obratte se na vyrobce stroje.

17410 Nebylo mozné provést pomocny spustitelny soubor

Pricina:
Doslo k vyskytu chyby béhem inicializace systému. Konkrétné nebylo mozné provést pomocny program.
Chybové hlaseni uvadi také nazev pomocného programu a pfipadné kéd chyby.
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Reseni:
Zkuste resetovat systém. Pokud problém pfetrvd, obratte se na vyrobce stroje.

17667 NazevDLL: Nebylo mozné znovu spustit kod firmwaru
Pricina:
DoSlo k vyskytu chyby béhem inicializace systému. Konkrétné nebylo mozné provést kod firmwaru. ,,NazevDLL"
odpovida komponentu, ktery zpdsobil vznik chyby.

Reseni:
Zkuste resetovat systém. Pokud problém pFetrvd, obratte se na vyrobce stroje.

17668 NazevDLL: Nebylo mozné ziskat ukazatel do sdilené RAM

Pricina:
DoSlo k vyskytu chyby béhem inicializace systému. Konkrétné nebylo mozné otevfit kanal pro komunikaci s
firmwarem. ,NazevDLL" odpovidd komponentu, ktery zplsobil vznik chyby.

Reseni:
Zkuste resetovat systém. Pokud problém pFetrvd, obratte se na vyrobce stroje.

17921 Nebylo mozné odeslat NODETPA
Pric¢ina:
Tato chyba se miZe vyskytnout b&hem aktualizace firmwaru vzdaleného modulu. MiZe byt zplsobena

okamzitou nespravnou &innosti sité, ale také poskozenim firmwaru modulu. Chybové hldgeni mize zahrnovat
chybovy kéd.

Reseni:
Zkuste vypnout a znovu zapnout modul a poté zopakovat postup aktualizace. Pokud problém pfetrva, obratte
se na vyrobce stroje.

17922 NODETPA nebyl znovu uveden do ¢innosti

Pricina:

Tato chyba se miZe vyskytnout b&hem aktualizace firmwaru vzdaleného modulu. MiZe byt zplsobena
okamzitou nespravnou &innosti, ale také poskozenim firmwaru modulu. Chybové hlddeni mize zahrnovat
chybovy kéd.

Reseni:
Zkuste vypnout a znovu zapnout modul a poté zopakovat postup aktualizace. Pokud problém pfetrva, obratte
se na vyrobce stroje.

17923 NODETPA neni spustén
Pricina:
V siti byl zaznamenan vzdaleny modul s nespusténym komunikacnim softwarem. Obvykle se jedna o pfiznak
nespravné ¢innosti komunikaéniho softwaru. Chybové hldéeni mize zahrnovat chybovy kdd.

Reseni:

Zkuste vypnout a znovu zapnout modul. Pokud problém pFetrva, obratte se na vyrobce stroje.

18177 NODETPA se pokusila o pFistup na neplatnou adresu
Pricina:

Komunikaéni software vzdaleného modulu zplsobil vznik chyby. Chybové hladeni miZe zahrnovat chybovy kéd.

Reseni:
Zkuste vypnout a znovu zapnout modul. Pokud problém pFetrva, obratte se na vyrobce stroje.
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6.3 Obecné signalizace

6.3.1 Albatros zahajuje provadéni

Signalizuje spusténi systému Albatros a zobrazuje nékteré uzite¢né informace o verzi programu a prostredi
provadéni.

6.3.2 Albatros konci provadeéni

Signalizuje, Ze Albatros zanedlouho ukonci provadéni.

6.3.3 Pocitac vstupuje do pohotovostniho rezimu

Signalizuje, Ze pocita¢ zanedlouho vstoupi do rezimu pozastaveni. Od tohoto okamziku systém Albatros neni dale
schopen odpovidat na pozadavky a signalizace, pfichazejici z cyklu GPL.

6.3.4 Pocitac vychazi z pohotovostniho rezimu

Signalizuje, Ze pocitac pravé ukoncil reZim pozastaveni. Albatros obnovi provadéni bez toho, aby byl restartovan.

6.3.5 Vypnuti pocitace

Signalizuje, ze pocita¢ bude zanedlouho vypnut, zatimco systém Albatros je jesté spustén.

6.3.6 Aktualni Groven pristupu

Signalizuje zménu Urovné pfistupu k funkcim systému Albatros, obvykle pro provadéni udrzby nebo zmény cyklu
nebo konfigurace.

6.3.7 Aktualizace softwaru moduli

Signalizuje, Ze bylo pozadano o aktualizaci softwaru a firmwaru, které se nachazeji ve vzdalenych fizenich.

6.3.8 Odeslani konfigurace do modult

Signalizuje, Ze bylo pozadano o aktualizaci konfigurace a cyklu, které se nachazeji ve vzdalenych fizenich.
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7 Konfigurace Systému

7.1 Uvod

V kapitole vénované sloZeni systému jiz bylo mozné vidét, jak je systém Albatros slozen z jednoho nebo vice
modull, které tvofi vyrobni zafizeni, a jak je kazdy z nich zorganizovan do hierarchické struktury.
Pro konfiguraci stroje z hlediska Albatros je tfeba sledovat posloupnost operaci, jejichz prostiednictvim kterych
se provadi konfigurace jednotlivych logickych Urovni a podléhajiciho hardwaru.
Pfiblizné poradi, které je tfeba dodrzovat pfi konfiguraci sytému, je:
o Konfigurace Modulu
Definice Skupin a Podskupin
Konfigurace Zafizeni
Konfigurace Systému
Konfigurace Hardwaru
Konfigurace Virtualni-Fyzické

Konfigurace Modulu, Skupiny a Stroje definuji logickou strukturu stroje, Konfigurace Systému, Hardwaru a
Virtualni-Fyzické definuji jeho strukturu na fyzické Grovni.
Podrobné tyto body probereme v nasleduijicich odstavcich.

7.2 Konfigurace Zarizeni
7.2.1  Uvod

V kapitole tykajici se sloZzeni systému Albatros byly predstaveny druhy zafizeni, které se mohou objevit v modulu.
Nize jsou zafizeni predstavena znovu, ale z hlediska své konfigurace.

Pro kazdy druh existuje maximalni poc¢et nakonfigurovatelnych zafizeni v souladu s nize uvedenym seznamem:

Druh zafizeni Max. pocet
Analogovy vstup 128
Analogovy vystup 128
Digitalni vstup 4096
Digitalni vystup 4096
Port vstupu 512
Port vystupu 512
Jednotky pohybu v ose 240
Casovace 128
Pocitadlo 128
PFiznak bitu 1024
Pfiznak prepinace 256
Pfiznak portu 256

7.2.2 Vseobecné zarizeni

Vétsi cast zafizeni vyzaduje stejné parametry konfigurace. Nize je uvedena konfigurace Digitalniho vstupu, ale
stejné Uvahy se vztahuji i na:
e Pfiznak bitu
Pfiznak prepinace
Analogové vystupy
Port vstupl
Port vystupd
Porty ptiznakd
Casovace
Pocitadla

Pro konfiguraci nékterého zafizeni ve vySe uvedeném seznamu je tfeba uvést nasledujici nastaveni:
o Nazev: Nazev zafizeni s maximalni délkou 40 znakd.
o Komenta¥: Stru¢ny popis zafizeni, ktery mize byt pFelozen do rlznych jazyka.
o Pristupy pfFi ¢teni: Vymezuje minimalni pozadovanou Uroven pfistupu, ktera umoznuje, aby bylo zafizeni
zobrazovano v oknech Diagnostiky a v Grafickych zobrazenich.
o Pristupy pf¥i zapisu: Vymezuje minimalni poZzadovanou Uroven pfistupu potrebnou ke zméné stavu zafizeni.
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e VeFejné: Vymezuje, zda stav zafizeni mize byt ¢ten a ménén kédem GPL, ktery véak nepatH do skupiny, v
niz je zafizeni umisténo.
7.2.3 Digitalni vystup

Digitalni vystup mé ve srovnani se standardnimi zafizenimi jeden parametr navic: Monostabilni

Pro konfiguraci digitalniho vystupu musi byt uvedena nasledujici nastaveni:

7.2.4

Nazev: Nazev zafizeni s maximalni délkou 40 znakd.

Komenta¥: Struény popis zafizeni, ktery miize byt preloZen do rliznych jazykd.

Monostabilni: Je-li zvoleno, konfiguruje vystup jako monostabilni, to znamena, Ze kdyz bude vystup
nastaven na ZAPNUTY, po uplynuti 200 ms se automaticky vrati do stavu VYPNUTY.

Pristupy kviili éteni: Vymezuje minimalni poZzadovanou Uroven pfistupu, kterd umoznuje, aby bylo zafizeni
zobrazovano v oknech Diagnostiky a v Grafickych zobrazenich.

Pristupy kviili zapisu: Vymezuje minimalni pozadovanou Uroven pFistupu potfebnou ke zméné stavu
zafizeni.

Verejné: Vymezuje, zda stav zafizeni mize byt ¢ten a ménén kddem GPL, ktery viak nepatfi do skupiny, v
niz je zafizeni umisténo.

Analogovy vstup

Analogovy vstup ma ve srovnani se standardnimi zafizenimi o jeden parametr navic: Druh vstupniho napéti.

Pro konfiguraci analogového vstupu musi byt uvedena nasledujici nastaveni:

7.2.5

Nazev: Nazev zafizeni s maximalni délkou 40 znakd.

Komenta#: Struény popis zafizeni, ktery miize byt preloZen do rliznych jazykd.

Druh: Umoznuje zvolit interval napéti ¢tenych na vstupu.

PFistupy kviili éteni: Vymezuje minimalni poZadovanou Uroven pfistupu, kterd umozruje, aby bylo zafizeni
zobrazovano v oknech Diagnostiky a v Grafickych zobrazenich.

Pristupy kviili zapisu: Vymezuje minimalni pozadovanou Uroven pFistupu potfebnou ke zméné stavu
zafizeni.

Verejné: Vymezuje, zda stav zafizeni mize byt ¢ten a ménén kddem GPL, ktery viak nepatfi do skupiny, v
niz je zafizeni umisténo.

Osa

Zakladni udaje

Je tfeba uvést nasledujici zakladni Gdaje:

Nazev: Nazev zafizeni s maximalni délkou 40 znakd.

Popis: Stru¢ny popis zafizeni, ktery miZe byt prelozen do riznych jazykd.

Rozlieni: Rozlideni snimace impulzt, které zavisi na charakteristikdch snimace impulzi a vymezené mémé
jednotce. Je tfeba mit na paméti, ze karty jednotek pohybu v osach Albatros pocitaji za impulz nabézné i
sestupné hrany obou fazi snimace impulzi (snima¢ impulzi s 2500 impulzy na jednu otdc¢ku bude proto
patrny jako snima¢ impulzd s 10000 impulzy na jednu otacku).

Druh: Druh jednotky pohybu v ose. K moznym druhlm patfi Analogovy (fizeny analogové), Krokovy,
DigitalIni, Pocitani (pouze &teni snimace impulzll), Virtudini.

Mérna jednotka: Mérna jednotka pouzivana pro vyjadreni cilovych poloh jednotky pohybu v ose. Na ni
zaviseji vSechny odvozené veliciny, a proto se doporucuje nastavit ji pfed jakymkoli dalSim parametrem
Inverze fazi: Umoznuje kompenzovat prostiednictvim softwaru pfipadnou inverzi kabeldze fazi snimace
impulzd.

Inverze Fidiciho signalu: UmozZnuje obratit fidici signal rychlosti jednotky pohybu v ose. V pfipadé pouziti
tohoto parametru spolu s inverzi fazi umozfuje provést inverzi sméru jednotky pohybu v ose (za
predpokladu spravnosti provedeni kabelaze).

Aktivace znacky: Je k dispozici pouze pro jednotky pohybu v ose pocitani a slouzi k automatickému
vynulovani polohy pFi zaznamenani zna¢ky nuly snimace impulz@.

Parametry pohybu

Parametry pouzivané pro pohyb jednotky pohybu v ose z bodu do bodu.

Maximalni rychlost: Maximalni rychlost jednotky pohybu v ose.
Zrychleni: Doba trvani rampy zrychleni
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Zpomaleni: Doba trvani rampy zpomaleni

Minimalni rychlost: Rychlost, které motor dosahne v jediném kroku, Ize ji nastavit pouze pro jednotky
krokového pohybu v ose.

Druh rampy: Druh rampy zrychleni a zpomaleni. Nenastavitelny pro krokové motory

Proporcionalni: Proporcionalni koeficient reguldtoru PID smycky sledovani polohy

Integracni: Integracni koeficient regulatoru PID smycCky sledovani polohy

Derivacni: Derivacni koeficient reguladtoru PID smycky sledovani polohy

Feed forward: Procentudlni podil feed forward (dopredné fizeni). Umoznuje odpovidajici potlaceni chyby
smyCky umémné s rychlosti.

Feed forward zrychleni: Procentudlni podil feed forward zrychleni (dopredné Fizeni). Umoznuje potlaceni
zbytkové chyby smycky (nepotlacené doprednym fizenim) béhem fazi zrychleni a zpomaleni jednotky
pohybu v ose.

Vzorky integraéni slozky SlouZi k nastaveni poctu vzorkd chyby sledovéni, pouzitych pro vypocet
integracni slozky. Platné hodnoty jsou v rozsahu od 1 do 200. Pfednastavena hodnota je 50. Viz instrukce
GPL SETINTEGTIME.

Parametry interpolace

Parametry pouzivané pro interpolovany pohyb jednotky pohybu v ose.

Maji stejny vyznam jako parametry, které jiz byly uvedeny v nastavenich Pohybu, s vyjimkou Minimalni rychlosti,
kterd se urCuje pouze pro Jednotky krokového pohybu v osach pfi pohybech z bodu do bodu. Tyto se vSak
pouzivaji pro interpolované pohyby.

POZN.: Hodnoty zrychleni a zpomaleni nastavené v rdmci parametrl interpolace nemohou byt mensi nez
odpovidajici hodnoty v parametrech pohybu.

Ostatni parametry

Rychlost v manualnim rezimu: Vymezuje maximalni rychlost konfigurace pouzitelnou pfi manuainé
ovladanych pohybech. Nebude nikdy vyssi, nez je maximalni nastavena rychlost.

Dynamicka chyba servofFizeni: slouzi k aktivaci nebo zruseni dynamické chyby servofizeni.
Pfednastavenou hodnotou je zruseni dynamické chyby servofizeni, a proto zUstava aktivovéna chyba
servorizeni s mezni hodnotou. Viz instrukce GPL SETMAXERTYPE.

Ridici rychlost a Chyba smy¢ky: tyto dvé hodnoty slouzi k vypoctu redlného linedrniho vztahu dvou
veli¢in ve stroji. Aby byly hodnoty zohlednény, musi byt obé kladné a odlisné od nuly, a dale musi byt
aktivovano pole Dynamicka chyba servofizeni.

Cekani na zastaveni jednotky pohybu v ose: Slouzi k aktivaci nebo zakazani funkce navratu po prejeti
koncové polohy. Slouzi k zavedeni doby Cekani s hodnotou 50 ms na konci kazdého pohybu.

Casovy limit pohybu Jednotky pohybu v ose: Platné hodnoty jsou v rozsahu od 0 do 1024. Viz instrukce
GPL ENABLESTARTCONTROL.

Mezni hodnota odpovidajici chybnému pfipojeni snimaéde impuls@: Nastavené hodnoty jsou vyjadreny
v mérnych jednotkach, ve kterych je vyjadreno rozliSeni jednotky pohybu v ose. Nastavené hodnoty musi
byt v rozsahu od 128/rozliSeni jednotky pohybu v ose do 16384/rozliSeni jednotky pohybu v ose.
Pfednastavend hodnota je vypoétena na zakladé poctu krokd, ktery se rovnd 1024, tj. 1024/rozlideni
jednotky pohybu v ose.

Kladny limit chyby servofizeni: Maximalni hodnota chyby sledovani pro regulac¢ni smycku v kladném
sméru.

Zaporny limit chyby servofizeni: Maximalni hodnota chyby sledovani pro regulacni smycku v zaporném
sméru.

Kladny limit jednotky pohybu v ose: Maximalni hodnota drahy jednotky pohybu v ose v kladném sméru.
Zaporny limit jednotky pohybu v ose: Maximalni hodnota drahy jednotky pohybu v ose v zaporném
sméru.

Okno kladného pfichodu do cilové polohy: Tolerance cilové polohy v kladném sméru.

Okno zaporného pfichodu do cilové polohy: Tolerance cilové polohy v zaporném sméru.

Referencni parametry

Ridici signal: Hodnota napéti fidiciho signalu, kterd odpovidd maximalni rychlosti.

Automatické doladéni: SlouZi k aktivaci nebo zakazani vypoctu opétovného ziskani automatického
posunu. Za béznych podminek je aktivovano.

Pocatecni posun: Hodnota, na kterou je tfeba nastavit pocatecni vztazny posun. Hodnota se musi
nachazet v rozmezi od -10 do 10. Pfednastavena hodnota je 0.

Frekvence Notchova filtru: Hodnota frekvence, kterd ma byt filtrovana. Hodnota se musi nachazet v
rozmezi od 0 do 500.
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o Minimalni napéti: Slouzi k nastaveni parametrd minimalniho napéti pro uvedenou jednotku pohybu v ose.
Zaporna hodnota se musi nachazet v rozmezi od -10 do 0, zatimco kladna hodnota v rozmezi od 0 do +10.
Viz instrukce GPL SETDEADBAND.

¢ Mezni hodnota: SlouZi k nastaveni meznich hodnot. Hodnoty musi byt vZzdy mensi nebo se musi rovnat
prislusnym hodnotam minimalniho napéti, a proto se zaporna mezni hodnota musi nachazet v rozsahu od 0
do hodnoty minimalniho zdporného napéti. Maximalni mezni hodnota se musi nachazet v rozmezi od 0 do
hodnoty minimalniho kladného napéti.

Urovné pfistupu

¢ Pristupy kvili éteni: Vymezuje minimalni pozadovanou Uroven pfistupu, kterd umozfiuje, aby byla jednotka
pohybu v ose zobrazovana v oknech Diagnostiky a v Grafickych zobrazenich.

¢ Pristupy kvili zapisu: Vymezuje minimalni poZzadovanou Uroven pfistupu potfebnou ke zméné stavu
jednotky pohybu v ose.

e VeFejné: Vymezuje, zda stav osy mize byt ¢ten a ménén kédem GPL, ktery véak nepatii do skupiny, v niz
je osa umisténa.

Provazani Jednotek pohybu v osach

Parametry provazani jednotek pohybu v osach. Jedna se o koeficienty fidiciho zafizeni PID, které kompenzuje
rozdily chyby smycky mezi jednotkou pohybu v ose typu master a jednotkami pohybu v osach typu slave.

¢ Proporcionalni: proporcionalni koeficient
¢ Integracni: integracni koeficient
e Derivacni: derivacni koeficient

Korektory linearity

Nastaveni korektor{ linearity jednotky pohybu v ose. Korektory umoZfiuji kompenzovat chyby polohovéni jednotky
pohybu v ose zplisobené nepfesnosti mechaniky samotné jednotky pohybu v ose (samokorektory) a chyby
zplsobené G¢inkem ostatnich jednotek pohybu v oséch stroje (kiizové korektory), které obvykle souviseji s
ohybem konstrukce. Korektory nejsou aktivovany automaticky, ale aktivuji se v okné pro zménu hodnot korekce
(tlacitko [Zména...]) a aktivuji se kddem GPL prostfednictvim instrukce ENABLECORRECTION.

¢ Interval korekce: Umoznuje nastavit vzdalenost mezi dvéma po sobé nasledujicimi korekcemi. Pocet
méreni bude vysledkem délky jednotky pohybu v ose vydélené délkou intervalu korekce.

¢ Nazev souboru korektoril: Umoznuje nastavit ndzev souboru, do kterého jsou hodnoty korekce ukladany.
Jedna se o soubor ASCII, ve kterém jsou hodnoty vzajemné oddéleny znakem ,;". To umoznuje jeho zménu
prostfednictvim bézného textového editoru. Pfiponu souboru neni tfeba uvadét, protoze bude automaticky
provedeno pfidéleni pfipony ,.csv" (comma separated values).

¢ Udaje korekce: Umoziiuje uvést seznam jednotek pohybu v osach, pro které aktuaini jednotka pohybu v
ose vytvari korekci. Aktudlni jednotka pohybu v ose je vzdy zahruta do seznamu, tj. samokorektor je vzdy
pfitomen. Je mozné upresnit az do 5 dalSich jednotek pohybu v ose. Za Gcelem pridani jednotky pohybu v
ose ji zvolte v seznamu v levé Casti a stisknéte tlac¢itko [>>PFidat]. Za Ucelem odstranéni jednotky
pohybu v ose provedte jeji volbu v seznamu v pravé Casti a stisknéte tlaCitko [>>O0dstranit]. Za ucelem
uvedeni hodnot korekce zvolte jednotku pohybu v ose ze seznamu v pravé Casti a stisknéte tlacitko
[Zména...]; bude otevieno okno s tabulkou, do které je tfeba zadat hodnoty korekce.

POZNAMKA: Existuje maximalni limit 235 korektor(l linearity, které jsou spravovany systémem pro kazdou
jednotku pohybu v ose. Z toho vyplyva, Zze na zakladé délky jednotky pohybu v ose interval méfeni bude muset
mit délku vétsi nebo rovnou dvéstétricetpétinové casti délky jednotky pohybu v ose. Napfiklad pro jednotku
pohybu v ose o délce 2500 mm bude tfeba nastavit interval korekce vétsi nebo rovny 10,63 mm. Kromé toho
existuje limit maximalni hodnoty jednotlivé korekce, kterd bude muset byt mensi nez 1024 krokd snimace impulzd;
napiiklad pro jednotku pohybu v ose s rozli$enim 256 krok(/mm bude maximélni pfipustna korekce +4 mm.
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7.3 Logicka konfigurace

7.3.1 Konfigurace vyrobniho zafizeni

Pro zadefinovani nového stroje nebo pro zménu jiz existujiciho stroje je tfeba provést pristup na stranu
Konfigurace modulu. Konfigurace modulu a konfigurace moduld, které tvofii vyrobni zafizeni.

Otevreni prostifedi Konfigurace je mozné nachazime li se na Urovni pfistupu vyrobce nebo na vyssi Grovni.

Pristup ke Konfiguraci

Zvolte v menu Soubor polozku Oteviit Konfiguraci

Konfigurace modulu; v opa¢ném prfipadé bude oteviena Konfigurace stroje. V tomto pfipadé Ize prejit na
Konfiguraci modulu nize uvedenym zplsobem:

Zvolte v menu Upravy polozku Konfigurace modulu

Pro ptidani modulu do vyrobniho zafizeni sta&i stisknout tla¢itko [Novy]. Tlacitko [Opravy] umoZiiuje zménit
udaje jiz existujiciho modulu, tlacitko [Odstranit] umoznuje vymazani modulu a tladitko [ZavFit] umoZiiuje zavrit
zobrazovani konfigurace vyrobniho zafizeni.

K uvdajﬁm, které identifikuji stroj a které je tfeba uvést, patfi:
e Cislo modulu: Celé poradové Cislo, které, nebude-li uvedeno, bude pfifazeno systémem
o kratky popis.

Nékteré Udaje, které se tykaji hardwaru.

e Frekvence fizeni jednotek pohybu v osach: urcuje frekvenci, se kterou je pravidelné provadéna vymena
dat mezi Cislicovym fizenim a zafizenimi, kterd jsou k nému pfipojena prostfednictvim polni sbérnice.

o Cislo kanalu interpolace: uréuje maximalni pocet kanalll interpolace (tj. skupin jednotek pohybu v osach,
které provadéji pohyb interpolovaného typu), které mohou byt fizeny soucasné.

e Procentualni vyjadfeni pouziti CPU: urcuje procentualni podil ¢asového Useku, ktery se vztahuje na
obdobi fizeni jednotek pohybu v osach (tj. opacné ve srovnani s ,frekvenci fizeni jednotek pohybu v
osach"), ktery je vyhrazen pro provadéni firmwaru.

Stejné okno Ize otevfit z vétve modulu pro konfiguraci skupin, z vétve modulu pro konfiguraci stroje a z vétve
modulu pro konfiguraci hardwaru.

7.3.2 Konfigurace skupin

Pfi prvnim navrhu stroje je tfeba definovat kazdy jeho komponent a zapsat vSechny fidici cykly. V mnoha
pfipadech je v3ak navrh proveden z jiz vytvoFeného stroje, ktery je zménén na zékladé parametrd nového stroje.

Vytvoreni Skupiny

Pro vytvoreni nové skupiny je tfeba pfistoupit k zobrazeni konfigurace skupin. Prvni vétvi stromu je modul, ze
kterého jsou odvozeny vSechny skupiny, podskupiny a zafizeni. Stisknutim tlacitka [ENTER] nebo tlacitka
[Upravy] dojde k otevreni dialogového okna pro zménu dat modulu.

Zvolte v menu Upravy polozku Skupiny
Z tohoto mista Ize vytvofit nové skupiny, ménit nebo vymazat ty existujici a zkopirovat skupinu.

Seznam pfikazil pro vytvofeni, zménu, vymazani, kopirovani a vkladani skupin, podskupin a zafizeni
Ovladaci prikaz Ukon

Slouzi k vytvoreni nové skupiny, podskupiny, zafizeni [Ctri+Enter], Tladitko [Novy], Upravy->Novy,
kontextové menu

Slouzi ke zméné skupiny, podskupiny, zafizeni [Enter], Tlagitko [Zmé&na], Upravy->Upravy...,
kontextové menu

SlouZi k odstranéni skupiny, podskupiny, zafizeni [Del], Tlad¢itko [Odstranit], Upravy->Odstranit,
kontextové menu
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Aktivuje Ci deaktivuje pouZiti skupiny ve stroji Kontextové menu, Tlacitko [Aktivovat]

SlouZzi ke kopirovani skupiny, podskupiny, zafizeni [Ctrl+C], Tla¢itko [Kopirovat], Upravy->Kopirovat,
kontextové menu

Slouzi k vloZeni skupiny, podskupiny, zafizeni [Ctr+V], Tladitko [VioZit], Upravy->VloZit, kontextové
menu

Pfi vytvareni nové skupiny se zobrazi okno, ve kterém je tfeba nastavit:
e Nazev skupiny
o Komentar (Ize jej preloZit do jazykd, které je mozné spravovat z Albatrosu)

Déle je mozné oznacit skupinu jako Meziskupinu. Nejméné jedna skupina musi byt nastavena jako meziskupina,
protoze tuto volbu pouziva Albatros pro identifikaci ,hlavni® skupiny stroje. To je skupina, jejiz hlavni funkce (se
stejnym nazvem jako skupina) je automaticky spusténa pfi uvedeni do ¢innosti. Tento mechanismus slouzi k
inicializaci stroje a tim k ovéreni celkové spravné cinnosti pfed odevzdanim fizeni obsluze.

Pfi deaktivaci skupiny, jejiz zafizeni je pfipojeno k fyzickym zafizenim, se zobrazi dotaz, zda je pozadovano zruseni
virtualniho-fyzického pfipojeni. Pokud je zvoleno zachovani pfipojeni, piny fyzickych zafizeni, k nimz jsou zafizeni
pfipojena, budou v grafickém znazornéni virtualniho-fyzického pripojeni zobrazeny Sedou barvou.

Pridani podskupiny do skupiny
Pro vytvoreni podskupiny skupiny je tfeba, abyste se nachazeli ve skupiné.

Kdyz podskupiné nema byt pfifazen specificky nazev, je mozné zaskrtnout policko Seznam zarizeni a stisknout
tlac¢itko [OK]. Nazev podskupiny bude pfifazen automaticky.

Nyni je mozné vlozit jednotliva zafizeni dovniti podskupiny. Mechanismus je podobny tomu, ktery se pouziva pro
vytvareni podskupin. Zobrazi se okno se seznamem dostupnych zafizeni.

Po zvoleni zafizeni, které je predmétem zajmu, je tfeba potvrdit volbu stisknutim tlacitka [OK].

Zobrazi se okno, které umozrniuje nastavit nazev, komentar a dalsi idaje, které se méni v zavislosti na zvoleném
vr. ’ . ’ . o vr. ’ . . s . . v, e
zarizeni. Detailni popis typu zafizeni a jejich nastaveni je uveden v kapitole Konfigurace Zarizeni.

Kopirovani zaFizeni

Funkce kopirovani zafizeni umoznuje zkopirovat zafizeni. Pfedevsim je tfeba zvolit zafizeni a poté tlacitko
[Kopirovat]. Pro vloZeni zafizeni do seznamu je tfeba, zvolit vétev, do které ma byt zafizeni vlozeno, a aktivovat
pfikaz[Vlozit]. V dialogovém okné musi byt zadan novy nazev zafizeni.

Kopirovani podskupiny

Funkce kopirovani podskupiny umoznuje kopirovat podskupinu zahrnujici vSechna zafizeni, ktera se v ni nachazeji.
Pro vloZeni podskupiny je tfeba zvolit vétev, do které ma byt podskupina vloZzena, a aktivovat pfikaz [Vlozit]. V
dialogovém okné musi byt zadan novy nazev podskupiny.

Kopirovani skupiny

Funkce kopirovani skupiny umoznuje kopirovat skupinu zahrnujici vSechny obsaZzené podskupiny a zafizeni. Kromé
toho bude zkopirovano pripadné grafické zobrazeni skupiny, které je k ni pfifazeno (grafické zobrazeni, jehoz
nazev se shoduje s nazvem skupiny).

Umoznuje rychle vytvorit skupiny, které maji strukturu podobnou strukture jiz existujici skupiny, aniz by bylo
tfeba znovu vytvofit jedno po druhém vSechna zafizeni. Pro zkopirovani skupiny je tfeba zvolit skupinu, ktera ma
byt zkopirovana, zvolit tlacitko [Kopirovat] a vlozit do dialogového okna nazev nové skupiny.

Kopirovani zafizeni, podskupin a skupin miZe byt provedeno také mezi odli§nymi moduly.

Volba skupin nalezejicich ke stroji

Po vytvoreni archivu skupin je nutno deaktivovat ¢i aktivovat skute¢né pfitomné skupiny.

VSechny skupiny jsou ve stroji pfitomné, pokud nedojde k jejich deaktivaci pomoci tlacitka [Deaktivovat] Ci
zvolenim téhoZ prikazu v kontextovém menu. Pokud doslo k deaktivaci urcité skupiny, zobrazi se text
NepfFitomna vedle nazvu skupiny.

Pro zobrazeni pouze skupin pfitomnych ve stroji zvolte v menu Zména polozku Stroj.
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Pro vloZeni nové skupiny je tfeba stisknout tlac¢itko [Vlozit]. Zobrazi se okno obsahujici seznam skupin
pfitomnych v archivu Skupiny, které jesté nebyly vioZzeny do stroje.

Nyni je tfeba zvolit vybranou skupinu a pfretahnout ji mysi do okna Konfigurace stroje nebo zvolit tlacitko
[Viozit].

Dale je mozné odstranit pomoci tlac¢itka [Odstranit] existujici skupinu nebo provést vyhledani nazvu skupiny nebo
zafizeni uvnitf stromu sestavy stroje.

Ve stroji se musi nachazet jedind meziskupina.

7.4 Fyzicka konfigurace

7.4.1 Konfigurace systému

Konfigurace systému umozfiuje pfifadit fyzické zdroje (Fidici jednotky) moduldim zadefinovanym v logické
konfiguraci. Jeji provedeni se mize uskuteénit v dialogovém okné Konfigurace systému. Bude pfedstaven seznam
modulé vyrobniho zafizeni a kazdému z nich Ize pfifadit jeden Sitovy uzel.

o Mistni uzel: ,Mistni* systémy, v nichz je HW, ktery ma implementované fizeni, namontovan pfimo v PC,
které predstavuje uzivatelské rozhrani systému
e Nazev sitového uzlu: ,Vzdalené" systémy, v nichZ je HW, ktery ma implementované fizeni, pfipojen k PC
prostiednictvim sité
o Nenakonfigurovan: Bez jakékoli konfigurace. Jedna se o vychozi pfednastaveny stav. V pfipadé
ponechani této volby bude pozdé&ji mozné pfifadit v dialogovém okné PF¥ipojeni sitovych moduld
vzdaleny modul.
Je mozné nakonfigurovat a? 16 modull, ale pouze jeden miZe byt nakonfigurovan jako mistni.
Za G¢elem pfifazeni modulu zvolte tla¢itko [Zmé&na] nebo provedte dvoijité kliknuti mysi v misté sitového modulu,
ktery ma byt zm&nén. PFi otevreni roletového menu bude zobrazen seznam dostupnych vzdélenych moduld a
volba pouziti Mistniho modulu nebo volba nastaveni modulu jako nenakonfigurovaného. Pro potvrzeni provedené

e
volby je tfeba zvolit tlacitko .

POZN.:Cinnost Albatros ve stroji je chranéna pfitomnosti hardwarového USB kli¢e, nakonfigurovaného firmou TPA.

7.4.2 Konfigurace Hardwaru

V konfiguraci hardwaru se definuji karty a uzly, které tvofi systém.
Karta, kterd zabird prvni polohu v seznamu, se nazyva karta Master.

Ke konfigurovatelnym druh@m karet patfi:

e TMSbus max. dvé
e TMSbus+ max. Ctyfi
¢ TMSCombo+ max. Ctyfi
e DualMech max. Ctyfi
¢ DualMech Mono max. Ctyfi
e TMSCan max. dvé
e TMSCan+ max. Ctyfi
e AlbMech max. dvé
o EtherCAT jedna

Popis okna pro konfiguraci hardwaru

Okno pro konfiguraci hardwaru se otevfe volbou poloZky Upravy->Hardware v pfislu$ném menu.

Pro vioZeni karty nebo vzdaleného modulu VST./VYST. nebo uzlu CAN nebo EtherCAT je tfeba stisknout tlacitko
[Novy]. Dojde k otevrieni okna, které umoznuje volbu karty nebo vzdaleného modulu VST./VYST. a pro sbérnice
CAN a GreenBUS a polohy, do které ma byt vloZena.

Obecné plati, Ze pro kazdy modul Ize nakonfigurovat maximalné 4 karty a v zavislosti na typu karty a sbémice
variabilni po¢et moduld vzdalenych VST./VYST.
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Konfigurace Hardwaru

V sloupci Nastaveni se pfifazuji informace souvisejici s kartou nebo s uzlem.
Prikazem [PFemistit] je mozné premistit kartu, uzel nebo rozsifeni modulu TRS-1I0 nebo TRS-CAT z jedné polohy
stromu do druhé. Rozsifeni mohou byt premisténa pouze v ramci stejného uzlu. Tato operace zachovava

propojeni pfitomna v konfiguraci Virtudlni-Fyzické.

Déle je mozné zrusit ¢innost uzlu nebo rozsifeni modulu TRS-I0 nebo TRS-CAT.

Zrudeni ¢innosti zplsobi, ze zlistanou zachovana spojeni v konfiguraci Virtualni- Fyzické.

Kdyz uzel prindlezi sbérnici GreenBUS, samotny uzel i zafizeni, ktera jsou k nému prfipojena, jsou Uplné ignorovana
systémem. Nevznikne proto Zadna chyba, pokud modul nebude zaznamenan v ramci inicializace, a Zadna chyba
nevznikne ani v pfipadé, Ze bude provedena instrukce GPL na zafizeni pfifazeném k modulu.

Kdyz uzel nebo rozsifeni pfinalezi siti EtherCAT nebo kdyZ rozsifeni pfinalezi sbémici GreenBUS, nesmi byt
pfitomen/no v siti. Kdyz se v GPL provadi pfistup k nepfipojenému zafizeni, dojde k vyskytu chyby systému.

Je treba pouZiti této funkce vénovat mimoradnou pozornost

Pro zruseni ¢innosti uzlu nebo rozsifeni pouZijte pfikaz [Deaktivovat] , zatimco pro opétovnou aktivaci uzlu nebo
rozsifeni pouzijte pfikaz [Aktivovat].

Prednastavené konfigurace

K dispozici je vice pfednastavenych konfiguraci. Z nabidky Upravy->Zména typu Fizeni nebo z kontextualni
nabidky na vétvi Modul je mozné zvolit poZzadovanou konfiguraci. Kdyz je konfigurace nova, strom bude zaplnén
definovanymi kartami a uzly; v opa¢ném pfipadé budou provedeny kontroly pro ovéreni kompatibility pfitomného
hardwaru se zvolenym typem modulu. VSe, co neni kompatibilni, bude odstranéno.

Konfigurace uzlu na sbérnici TPA

Typy vzdalenych I/ O modull konfigurovatelnych na GreenBus (v3.0) jsou:

e Albre8 8 digitalnich vstupl a 8 digitalnich vystupl

¢ Albre16 16 kanall konfigurovatelnych jako digitaini vstup nebo digitaini vystup
e Albre24 24 digitalnich vstupl a 24 digitalnich vystupl

e Albre48 48 digitalnich vstupl a 48 digitélnich vystupt

e Albrem 10 portd na vstupu a 10 portli na vystupu

« AIbSTEP 8 digitalnich vstupl a 6 digitalnich vystupd, jeden krokovy motor

¢ AIbEV 20 nebo 24 elektrickych ventild (25kolikovy konektor typu D-sub)

¢ Albrea 4 analogové vstupy a 4 analogové vystupy
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Ke konfigurovatelnym druh@m vzdaleného modulu na GreenBus (v4.0) patii:

e TRS-AX 4 analogové nebo krokové jednotky pohybu v ose

e TRS-EV-24 24 elektrickych ventild (25kolikovy konektor typu D-sub)

e TRS-16 16 kanall konfigurovatelnych jako digitaini vstup nebo digitaini vystup

e TRS-IO 16 kanall, konfigurovatelnych prostfednictvim softwaru jako digitaIni vstup nebo
digitalni vystup, ktery Ize rozsifit moduly typu TRS-10-E a moduly TRS-AN-E az
do celkového max. poc¢tu 5 a moduly TRS-AC-E

e TRS-IO-E 16 kanall konfigurovatelnych prostfednictvim softwaru jako digitalni vstup nebo
digitalni vystup, pouzitelny pouze jako rozsifeni modulu TRS-I0

e TRS-AN-E 1 analogovy vstup a 1 analogovy vystup pouzitelny pouze jako rozsifeni modulu
TRS-I0

e TRS-REM vdeobecny vzdaleny pro realizaci specidlnich moduld. Lze je pfipojit az do 12
portli na vstupu a 12 portl na vystupu.

e TRS-AC-E 1 jednotka pocitani pohybu v ose a 2 digitalni vstupy konfigurovatelné jako

znacCka nuly a rychly vstup (,fast input"). Nize uvedena tabulka popisuje
maximalni po¢et TRS-AC-E, konfigurovatelnych v TRS-IO.

KdyZ celkové existuji 3 rozsiteni TRS-IO-E a TRS-AN-E, miZe byt konfigurovéno
jediné rozsifeni TRS-AC-E. Kdyz je konfigurovano jediné rozsifeni (TRS-I10-E nebo
TRS-AN-E), je mozné mit az do 2 rozSifeni TRS-AC-E.

Vzdalené moduly TRS-AX, TRS-I0, TRS-REM a TRS-16 Ize pripojit vyhradné ke kartam TMSbus, TMSbus+ a
TMSCombo+.

Ke kazdé karté TMSbus a TMSbus+ Ize pfipojit maximalné 4 vzdalené moduly TRS-AX.

Ke konfigurovatelnym druh@m vzdaleného modulu od TPA na sbérnici EtherCAT patfi:

e TRS-CAT 16 kanall, konfigurovatelnych prostfednictvim softwaru jako digitaIni vstup nebo
digitalni vystup, rozsifitelny moduly typu TRS-IO-E, moduly TRS-AN-E a moduly
TRS-AC-E

e STAR-CAT transformuje topologii sité linedrni EtherCAT na hvézdu s pouzitim jednoho kanalu

na vstupu a az do 3 rliznych kanall na vystupu

Nize uvedend tabulka popisuje maximalni pocet konfigurovatelnych rozsifeni v. TRS-CAT
Pocet rozsifeni TRS-10-E a TRS-AN-E Pocet rozsifeni TRS-AC-E

7 0

5 1

3 2

1 3

Pro vzdalené moduly typu TRS-AX plati, Ze zvySenim poctu vloZzenych TRS-AX se zmensi pocet TRS-16 a TRS-10,
které Ize pouzit.

Pro vypoéet maximalniho poétu vzdalenych modull typu TRS-16 a TRS-10, které Ize vioZit do systému, je tieba
aplikovat nize uvedeny vzorec: poéet dalich vzdalenych moduld = 32-(pocet TRS-AX * 4). KdyZ jsou naptiklad
ke karté& TMSbus pfipojené 3 TRS-AX, aplikaci uvedeného vzorce dostaneme: Polet dalsich vzdalenych moduld =
32 - (3*4), do systému je tedy mozné vloZit maximalné 20 vzdalenych modull typu TRS-16 a/nebo TRS-IO.
Volba polohy vzdaleného modulu musi byt provedena na zékladé adresy nastavené prostfednictvim pfepinacd na
vzdaleném modulu. Vychazejte pfitom z dokumentace k hardwaru konkrétniho vzdaleného modulu.

V ptipadé volby vzdéaleného modulu TRS-AX miZe byt zapotfebi nastavit fizeny typ jednotek pohybu v osach.

V nize uvedeném schématu jsou popsany druhy jednotek pohybu v osach, které Ize pfifadit k jednotlivym
hardwardim.

o karta AlbMech digitalni jednotky pohybu v osach

o karta DualMech digitalni jednotky pohybu v osach

o karta DualMech Mono digitalni jednotky pohybu v osach

e vzdaleny modul TRS-AX analogové jednotky pohybu v osach (kdyz je specificky konektor
analogového typu), jednotky pohybu v osach pocitani (kdyz je
specificky konektor analogového typu), krokové jednotky pohybu v
osach (kdyz je specificky konektor krokového typu)

e vzdaleny modul AlbStep krokové jednotky pohybu v osach

e rozsifeni TRS-AC-E jednotky pociténi pohybu v osach

Na kartdch MECHATROLINK-II mZe byt kazda jednotka pohybu v ose spravovana formou fizeni polohy nebo fizeni
rychlosti (pfednastavena hodnota). Typ fizeni pro kazdou jednotku pohybu v ose miize byt zm&nén v okné
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Konfigurace hardwaru, ve sloupci Nastaveni. PoCet konfigurovatelnych jednotek pohybu v osach méni na
zakladé hodnoty nastavené frekvence fizeni jednotek pohybu v osach:

Karta Frekvence Rizeni Jednotek pohybu v | Maximalni poéet servopohonti
osach (Hz)

AlbMech 1000 8

AlbMech <=500 16

DualMech Mono 1000 8

DualMech Mono 500 20

DualMech Mono 250 30

DualMech 1000 16

DualMech 500 40

DualMech 250 60

Konfigurace uzlu sbérnice CAN

Kontrolni karta sbérnice

Albatros mize Fidit zafizeni na sbérnici pole CAN pomoci karet Tpa vybavenych konektorem pro sbé&rnici CAN.
Sbérnice CAN je k dispozici na kartach TMSbus, TMSbus+, TMSCan+ a TMSCan.

Konfigurace zakladnich dat a sluzeb

Data sbérnice CAN se definuji v hardwarové konfiguraci. Vyberte sbérnici CAN, u které chcete definovat
parametry, a kliknéte na tlacitko [Zménal.

Zakladni udaje jsou nasledujici:

e Doba vzorkovani (TIME): doba vzorkovani v ms. Nesmi mit vy$si hodnotu nez 60000 (60 sekund).
Pfednastavena hodnota je 2. Na sbérnici S-CAN je akceptovana pouze hodnota 2.

e Doba pro synchronni komunikaci PDO (TIMEPDO): doba vyjadifend v ms. Informuje o dobé vénované
synchronni komunikaci PDO. Nastavend hodnota nesmi byt vyssi, neZ je hodnota atributu TIME (Nejedna
se o povinnou hodnotu).

o Cekaci doba (TIMEAFTERRESET): doba vyjadiena v ms. Oznaduje dobu ¢ekani béhem podatedni faze
nasledujici po vynulovéni softwaru uzll v siti. Nesmi mit vy$&i hodnotu nez 60000 (60 sekund)

e Poéet cykli CAN bez odpovédi (LIFETIMEFACTOR): je pocet cykld CAN bez odpovédi na volani Node
Guarding dFive, nez bude vygenerovana chyba odpojeného uzlu. Hodnota nemize byt vy%&i nez 100 ani
nizsi nez 1. (Pfednastavena hodnota je 3).

. Baud rate: &islo rychlosti komunikace CAN v kilobitech za sekundu (mdZe mit hodnotu 1000, 500, 250,
125, 100)

Sluzby mohou byt aktivovany ¢i deaktivovany zvolenim ¢i zruSenim moZnosti vztahujiciho se k dané sluzbé. Poli
Extra mohou byt pfidéleny hodnoty majici vyznam definovany vyrobcem stroje. U této hodnoty neprobiha zadna
kontrola. Pfednastavena hodnota je 16.

Uzel CAN

Vlozeni nového uzlu

Uzel se vlozi zvolenim vétve CAN stromového zobrazeni a kliknutim na tlacitko [Novy]. Typ uzlu se odvodi od
typu sbémice. Pokud je sbémice typu CAN, uzel bude 1/O Node, pokud je sbérnice S-CAN, typ vloZzené sbérnice
bude typu Servo. V dialogovém okné pro vlozeni uzlu je nutno zvolit:

. Poloha: je Cislo uzlu (pocinaje 1).
. AutoOp: pokud je zvolen, zafizeni pfipusti automaticky pfechod do Provozniho stavu po opétovném
pfipojeni.
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Konfigurace uzlu

Pro kazdy uzel je mozno definovat PDO vysilani a PDO pfijmu. Pokud je sbémice CanOpen, je mozno definovat
maximalné 8 PDO pro karty TMSBus a TMSBus+, maximalné 4 pro karty TMSCan a TMSCan+. Ve stromovém
zobrazeni se zvoli dany uzel a poté se klikne na tlacitko [Novy]. Data k nastaveni v dialogovém okné jsou
nasledujici:

e  Typ PDO: zvolte Vysilani nebo PFijem, pokud chcete definovat TPDO ¢i RPDO.

e Rozmér: rozmeér PDO pfijmu ¢i vysilani.

e COB-ID: hodnota, kterou Ize definovat pouze u karet TMSBus a TMSBus+. Hodnota je zobrazovana a
ukladana do paméti v desitkovém formatu. Pro zobrazeni hodnoty v Sestnactkovém formatu je treba
zaskrtnout zaskrtavaci poli¢ko Sestnactkovy, které se nachazi vedle samotné hodnoty.

e Asynchronni: pokud je funkce aktivovana, je mozné nakonfigurovat asynchronni PDO, tj. takové, které
nejsou aktualizovany pfi kazdém cyklu,. Tuto volbu Ize pouZit pouze s kartami TMSCan a TMSCan+.
Pfijiméni asynchronnich PDO je tfeba provést v kddu GPL pomoci instrukce RECEIVEPDO

Vlastnosti Fizeni EtherCAT v softwaru Albatros

Zplsobem komunikace je vzdy DC-Synchronous. Prvni uzel sité& poskytuje takt, a proto je zcela nezbytné se
ujistit, Ze tento uzel dodava presny a stabilni takt v souladu s pfikladem z TRS-CAT. Neni mozné pouzivat jiné
rezimy, jako je napfiklad Free-Run.

K spravovanym protokoldim patfi: CoE (protokol pro aplikaci CAN na EtherCAT) a EoE (Ethernet na EtherCAT).
Uvnit¥ CoE jsou spravovany profily zafizeni (,device profiles") DS401 a DS402 s prednastavenym provoznim
rezimem fizeni jednotky pohybu v ose cyklicky synchronni rezim fizeni rychlosti (,cyclic synchronous velocity
mode").

MaximéalIni pocet uzlli v EtherCAT je 200.

Vychozi predpoklady

Kazdému fyzickému zafizeni sité EtherCAT je pfifazen soubor ESI (EtherCAT Slave Information), ktery popisuje
vlastnosti a funkce, které zafizeni nabizi. Soubor je ve formatu XML. Pro kazdé zafizeni musi existovat pouze
jeden soubor ESI. Soubory ESI Ize obvykle stahnout z internetové stranky vyrobce. Albatros hleda tyto soubory
ve slozce zadefinované v Tpa.ini v sekci [tpa] pod polozkou DirESIFiles. Pfednastavenou je podslozka
“\EtherCAT” v SYSTEM.

Ze souborl ESI Albatros ziskava informace o zafizeni na zakladé analyzy viech prvkd ,/Devices/Device/Type".
Kazdé zafizeni je identifikovano prostrednictvim Vendor ID, prostfednictvim Product ID a prostfednictvim Revision
Number.

Ze souborll ESI se dale ziskavaji informace o rozéifenich (nazvanych také moduly) zafizeni. Albatros vyhledava
informace, které se tykaji druht rozéifeni, na zdkladé vyhledani prvk{ ,ESIModules/Module™ v souboru ESI.

Konfigurace hardwaru sité EtherCAT

Hardware je konfigurovan popisem karet master a pro kazdou kartu seznamem fyzickych zafizeni, pfipojenych na
sbérnici k této karté. Fyzickd zafizeni se nazyvaji také ,uzly" polni sbérnice. Pro EtherCAT neni karta master
specifickou kartou fizeni sbérnice, ale pouziva se sitové pfipojeni modulu.

Pokud jde o lokalni moduly sitového pfipojeni, musi patfit k t&m, které spravuje RTX, zatimco pro vzdalené moduly
se pouziva specifické sitové pfipojeni modulu z téch, kterd spravuje Windows CE 6.0. Pro kaZzdy mistni nebo
vzdaleny modul je mozné konfigurovat pouze jeden master.

Kartu master je nutno viozit do konfigurace hardwaru zvolenim vétve Modul a stisknutim tlacitka [Novy].

Uzel EtherCAT

Pro vloZeni uzlu zvolte vétev karty stromového zobrazeni a kliknéte na tlagitko [Novy]. Indexy uzld musi jit po
sobé, proto ke kazdému prikazu [Novy] je pfifazen uzel v fadé za ostatnimi. Pro kazdy uzel je nutno definovat
nasledujici Udaje:

e Nazev zafizeni: vyberte nazev zafizeni ze seznamu. Zobrazi se pouze zafizeni s nejnovéjsi revizi; pokud
chcete zobrazit vSechny revize, je nutné zvolit polozku Zobrazeni revizi.

e Rezim jednotky pohybu v ose: zvolte provozni rezim uréeny pro uzly typu pohon, v zavislosti na
specifikaci v pfedpisu DS402, ve vztahu k objektu 6060,, ,mode of operation™ (rezim ¢innosti). Vybér je

mezi Cyklicky synchronizovana poloha a Cyklicky synchronizovana rychlost. Ten posledni je
vychozi.
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. Nucené nastaveni jako uzel &V,ST./V?ST.: je-li aktivovan, nucené nastavi Cislicové fizeni tak, aby
povazovalo pohon za uzel VST./VYST. Tento atribut se aplikuje pouze na uzly, které podporuji DS402
(servopohonu).

ReZim jednotky pohybu v ose je jedinym datem, ktery Ize zménit po vlozeni uzlu.

Uzel sité EtherCAT mize byt odstranén, pfemistén, zruden nebo kopirovan. Piikazy jsou dostupné v kontextudlni
nabidce kazdé vétve, v hlavni nabidce systému Albatros a v nékterych tlacitkach, které se nachazeji v okné pro
konfiguraci hardwaru.

Pfikaz Odstranit vymaze zvoleny uzel, vSechna jeho rozsifeni a jeho virtualni fyzické propojeni, a vSechny
nasledujici uzly budou premistény na predchozi adresu.

Pfikaz PFemistit premisti zvoleny uzel na novou adresu. Nasledujici uzly na zvolené adrese budou premistény o
jednu polohu.

Pfikaz Kopirovat ulozi Udaje zvoleného uzlu do paméti, aby je mohl pouzit pfi nasledujicim pfikaze Vlozit.

Pfikaz Vlozit predtim zkopirovany uzel do stromu zafizeni. Uzel je vlozen do polohy zvolené uzivatelem. VSechny
nasledujici uzly budou premistény.

Rozsifeni sité EtherCAT

Pro vlozeni rozsifeni zvolte uzel, do kterého chcete pfidat rozsifeni a kliknéte na tlacitko [Novy]. Indexy rozsiteni
musi byt nasledné, a proto je ke kazdému prikazu [Novy] pfidano rozsifeni na konec fadu ostatnich zafizeni.
Objekty PDO rozsifeni nelze ménit.

Popis PDO

Je mozné zadefinovat aZ do 16 PDO odeslanych z uzlu (TxPDO) a az do 16 PDO pfijatych z uzlu (RxPDO). Kazdy
RxPDO popisuje jediny PDO, ktery uzel pfijme od zafizeni master, a tedy digitalni a analogové vystupy pro uzly
VST./VYST. nebo cilové rychlosti a controlword pro uzly jednotky pohybu v ose. Kazdy TxPDO popisuje jediny
PDO, ktery uzel odesila do zafizeni master, a tedy digitalni a analogové vstupy pro uzly VST./VYST. nebo aktualni
polohu a statusword pro uzly jednotky pohybu v ose.

Ohledné& seznamu a popisu PDO a zmapovatelnych objektl na PDO, je tfeba vychazet z dokumentace
specifického zafizeni EtherCAT a z jeho souboru ESI..

Existuji tfi zplsoby popisu PDO uzlu:

. Neuvést Zadny PDO.
PFi tomto zplsobu zaéne &islicové fizeni pouzivat PDO nakonfigurované v rdmci prednastaveni v
zarizeni.

. Uvést pouze PDO bez poskytnuti seznamu objekt(.
Pouzit tehdy, pokud CN m& rlizné alternativni a nenaprogramovatelné PDO.

. Popsat kompletné PDO a uvést komunikaéni objekt a seznam objektl ke zmapovani.
Tento rezim zajisti nejvétsi kontrolu informaci zasilanych a pfijimanych z uzlu.

Kazdy objekt je popsan svym indexem ve slovniku objektu (,object dictionary®) v NC, za kterym miZe jako
nepovinny Udaj nasledovat podindex.
Kdyz podindex neni soucasti, vychazi se z predpokladu, Ze ma hodnotu 0.

Predmét slovniku (,object dictionary™) je srdcem kazdého zafizeni. Aktivujte pfistup ke vdem druhlm dat zafizeni,

ke komunika&nim parametriim, ke konfigura¢nim parametrdm a ke zpracovani dat.

Upozornéni: Ne vSechny objekty slovniku objektu mohou byt zmapovany v PDO.

Zména PDO pohonu

Co se tyé&e uzld servopohond, je k dispozici jeden PDO pro kazdou jednotku pohybu v ose, tudiz n-ty TxPDO a n-
ty RxPDO uzlu se vztahuje na n-tou jednotku pohybu v ose uzlu. Prvni dva objekty kazdého RxPDO a TxPDO se
vyznaduji pfedem pfifazenym vyznamem a pfedem pfifazenou velikosti. Nize uvedend tabulka popisuje zplsob
konfigurace PDO tykajicich se jednotek pohybu v osadch stejného uzlu, fizenych v rezimu jednotky pohybu v ose
Cyklicky synchronizovana rychlost.
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RxPDO TxPDO
1. objekt 2. objekt 1. objekt 2. objekt
Pohon o o o o
16 bitu 32 bitu 16 bitu 32 bitu
Kontrolni slovo Cilova rychlost Stavové slovo Aktualni poloha
(Controlword) (Statusword)
1. jednotka 6040, 60FF 6041, 6064
pohybu v ose
2. jednotka 6840, 68FF 6841, 6864,
pohybu v ose

n-ta jednotka
pohybu v ose

Pfidejte 800,, kazdému objektu jednotky pohybu v ose, ktera se nachazi pfed nim.

Nize uvedené tabulka popisuje zplisob konfigurace PDO tykajicich se jednotek pohybu v osdch stejného uzlu CN,

fizenych v reZimu jednotky pohybu v ose Cyklicky synchronizovana poloha.

RxPDO TxPDO
1. objekt 2. objekt 1. objekt 2. objekt
Pohon o o o o
16 bitu 32 bitu 16 bitu 32 bitu
Kontrolni slovo Cilova poloha Stavové slovo Aktualni poloha
(Controlword) (Statusword)
1. jednotka 6040, 607A 6041, 6064
pohybu v ose
2. jednotka 6840, 687A, 6841, 6864,
pohybu v ose

n-ta jednotka
pohybu v ose

Pfidejte 800,, ke kazdému objektu jednotky pohybu v ose, ktery se nachazi pfed ni.

Pro zmé&nu objekt{ jednotky pohybu v ose zvolte jednotku pohybu v ose ve stromovém zobrazeni a kliknéte na

tlacitko [Zménal. V dialogovém okné se zobrazi index PDO vysilani, index PDO pfijmu a seznam
nakonfigurovanych objektd.
Konkrétné jsou Udaje v dialogovém okné nasledujici:
¢ Index PDO vysilani: je hodnota PDO vysilani jednotky pohybu v ose. Tuto hodnotu nelze zménit.

o Objekty: seznam objektl PDO vysilani. Prvni dva objekty se ur&i na zakladé zvoleného reZimu jednotky

pohybu v ose.

o Seznam objektii: seznam pouzitelnych objektd PDO vysilani. Pro kazdy objekt je nutno kromé indexu
definovat rovnéz subindex a popis.
¢ Index pfijimaciho PDO: je hodnota PDO piijmu jednotky pohybu v ose. Tuto hodnotu nelze zménit.

o Objekty: seznam objektl PDO pfijmu. Prvni dva objekty se uréi na zékladé zvoleného rezimu jednotky pohybu

VvV ose.

o Seznam objektii: seznam pouzitelnych objektd PDO pFjmu. Pro kazdy objekt je nutno kromé indexu
definovat rovnéz subindex a popis.

Tla¢itka [Nahoru] a [Dol@] slouZi pro provadéni zmén pofadi objektl v seznamu v okné Objekty.
Tlacitko [PFidat] umoziuje viozit objekt, ktery neni zahrnuty v Seznamu objektd.

Pro zménu hodnoty objektu je nutno zvolit dany objekt a dvakrat na néj kliknout mysi. Syntax pro definovani

nového objektu je:

e Cislo objektu: je Cislo objektu v hexadecimalnim formatu.

e Podobsah: je Cislo subindexu. Musi byt oddéleno od Cisla objektu pomoci znaku *.’(tecka). Jedna se o
volitelnou hodnotu, ktera, pokud neni definovéana, nastavi se na vychozi hodnotu 0. Je v decimalnim
formatu.
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e L: rozmér objektu v bitech. Musi to byt nasobek cisla 8.
Neuvedené hodnoty se ziskaji z dat v object dictionary, nebo dojde k nastaveni vychozich hodnot.
Priklad:
kompletni objekt vCetné subindexu a délky: 1600.1L16
objekt bez subindexu:1601L24
jednoduchy objekt: 1603

Tyto hodnoty mohou byt precteny z GPL prostfednictvim instrukce GETAXIS, na kterou vas odkazujeme. Déle je
mozné stopovat pridavné objekty jednak z okna pro kalibraci, jednak pomoci osciloskopu.

Obecné;ji Ize fici, e z GPL je mozny pfistup prostfednictvim &teni a zapisu ke specifickym objektGm uvnit¥ PDO
prostfednictvim instrukci. GETPDO e SETPDQ, na které vas odkazujeme.

Dopliikové PDO

Pro definovani dopliikovych PDO vysilani a pfijmu je nutno zvolit uzel ve stromovém zobrazeni a poté kliknout na
tlacitko [Zménal.

V dialogovém okné pro pfidani PDO vysilani kliknéte na tlacitko [Doplfikové TPDO], pro pridani PDO pfijmu
kliknéte na tlac¢itko [Dopliikové RPDO].

Dialogové okno pro konfiguraci doplfikového PDO je podobné jako dialogové okno pro vioZeni objektd.

V tomto okné Ize zvolit index PDO a objekty k pfifazeni. Pokud ma PDO povinné nezménitelné objekty, tyto se
zobrazi a vSechna tlacitka pro zmény budou deaktivovana. Novy PDO bude pfidan do stromového zobrazeni za
pohony. Pro Upravu dat je nutno zvolit a kliknout na tlacitko [Zména]. Pro odstranéni dopliikového PDO je nutno
zvolit dany PDO ve stromovém zobrazeni a poté kliknout na tla¢itko [Odstranit].

Automatické ziskani uzld EtherCAT

Kdyz se v konfiguraci hardwaru nachazi sité EtherCAT, je moZné ziskat ze sité pripojené uzly, a to
prostfednictvim pfikazu Automatické ziskani uzléi, ktery Ize aktivovat z kontextové nabidky. Aby mohl byt
piikaz proveden, Udaje konfigurace hardwaru a Udaje, které se nachazeji v Cislicovém fizeni, musi byt sladény a
soubory ESI, které popisuji uzel na siti, se musi nachazet v adresafi definovaném Tpa.ini, v sekci [tpa], pod
polozkou DirESIFiles.

Ziskani uzll sité EtherCAT ze sité postupuje v souladu s nize uvedenymi pravidly:

« konfigurace hardwaru neni nakonfigurovan zadny uzel: Gdaje tykajici se uzI& budou preéteny ze sité a
zobrazeny v konfiguraci
o do konfigurace hardwaru jiz byly viozeny uzly sité EtherCAT:

e kdyz ma uzel precteny ze sité stejnou adresu, stejné OZN. dodavatele (Vendor ID), stejné OZN.
produktu (Product ID) a stejné cislo revize (Revision Number) nakonfigurovaného uzlu, bude
zachovan nakonfigurovany uzel se vSemi svymi PDO

e kdyz ma uzel precteny ze sité stejnou adresu jako nakonfigurovany uzel, ale ma odliSné OZN.
dodavatele (Vendor ID) nebo odlisné OZN. produktu (Product ID), uzel konfigurace bude odstranén
spolu se svymi virtualnimi-fyzickymi, a bude nahrazen uzlem sité. Kdyz je uzlem sité pohon, PDO
budou prectené ze souboru ESI; v opa¢ném pfipadé budou precteny z uzlu sité.

e kdyz ma uzel precteny ze sité stejnou adresu, stejné OZN. dodavatele (Vendor ID), stejné OZN.
produktu (Product ID) a odlisné Cislo revize (Revision Number) nakonfigurovaného uzlu, bude
nahrazeno pouze cislo revize (Revision Number) a PDO budou zachovany.

e kdyz je uzel definovany v konfiguraci nemé odpovidajici uzel na siti EtherCAT, ktery zabira stejnou
adresu, bude zrusen v konfiguraci a virtualni-fyzicky bude zachovan.
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7.4.3 Konfigurace Virtualni-Fyzické

Konfigurace virtudini fyzické je posledni fazi konfigurace a spociva v pfifazeni logickych zafizeni komponentdm
hardwaru.

Pfi otevieni Konfigurace Virtualni-Fyzické se zobrazi dvé okna: Nalevo okno Slozeni Stroje (virtudlni), napravo
okno Konfigurace Hardwaru (fyzické). V obou jsou v grafické podobé a v podobé struktury stromu zobrazeny
vSechny prvky, které tvofi systém.

;1 Frézovacka EI@
SloZeni stroje Konfigurace hardwaru
MNazew Nazev
&g SETPX = BB TMSbus 1 -
ﬁ SETP 7 +'§| Axl
@ HWEN_B o= Ax2 £
g HWEN_C ! VREF +
i HWEN_X VREF -
i HWEN_Y PHASE A
g HWEN_Z / PHASE A\
4§ B o PHASE B
= X PHASE B\
= | PHASE C
. I PHASE C\, i
Odstranit | |

Konfigurace Virtualni-Fyzické

Jiz vytvorena propojeni virtualni-fyzické jsou zvyraznéna v okné ,Slozeni stroje" Nazvem zafizeni Cervené barvy,
zatimco v okné ,Konfigurace hardwaru® nazvem druhu signalu, ktery nasleduje po Cisle svorky, rovnéz cervené
barvy.

Pro kazdou jednotku pohybu v ose karty MECHATROLINK-II Ize v rdmci virtudiniho fyzického stavu nakonfigurovat
6 vstupl a 1 digitalni vystup. Podrobnéjsi popis je uveden v kapitole Jazyk GPL->Instrukce->MECHATROLINK-
II->MECGETSTATUS.

Kdyz se na modulu nachazi sbérice EtherCAT, je v kazdém pfipadé mozné provést konfiguraci karet pro sbérnici
MECHATROLINK-II, ale s nékolika omezenimi: s hodnotou real-time 1 ms nesmi byt pfipojeno vice nez Sest
jednotek pohybu v osach MECHATROLINK-II (pro kazdou sbérnici); s hodnotou real-time 2 ms limit stoupne na 16
jednotek pohybu v osach. y

Zafizeni nebo svorky, které je tfeba jesté pfipojit, jsou zobrazeny ¢ernou barvou. Sedé jsou znazoména zafizeni,
ktera prinalezi ke zrusené skupiné, jejiz konfigurace ve virtualné-fyzické sekci ma byt zachovana.

Signallim, které se tykaji jednotek pohybu v oséch, v okné ,Konfigurace stroje" predchazi obdélnik, jehoZ barva
odpovida barvé izolace vodiCe uvnitf spojovaciho kabelu.

Propojeni je mozné zvyraznit volbou logického zafizeni (nebo komponentu hardwaru) a stisknutim mezerniku bude
propojeni zvyraznéno jako Cervena c¢ara, ktera spojuje zafizeni s komponentem hardwaru. Dale je mozné zachovat
stale aktivni zobrazeni propojeni prostfednictvim pfikazu [Alt+Enter].

Pro zobrazeni toho, které logické zafizeni je pfipojeno ke komponentu hardwaru, je tfeba zvolit komponent
hardwaru a provést dvojité kliknuti mysi.

Za Ucelem volby logického a fyzického zafizeni, které mé byt piipojeno, je mozné pouzit vice postupl:

prvni postup

¢ Zviditelnit na displeji, v okné ,Konfigurace hardwaru®, fyzickou svorku, ke které ma byt zafizeni pfipojeno

e Zvolte nebo zaskrtnéte logické zafizeni v okné ,Slozeni stroje"

druhy postup

e Zvolte nebo zaSkrtnéte pozadované logické zafizeni v okné ,SloZeni stroje™

e Zvolte pfikaz v menu Upravy->Najit vhodné fyzické zaFizeni nebo kombinaci tlacitek [Ctrl+mezera]. V
automatickém rezimu Albatros zobrazuje v okné ,Konfigurace hardwaru® prvni volné fyzické zafizeni, ke kterému
mlZe byt pfipojeno logické zafizeni.

tFeti mozny postup
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 Zvolte nebo zaSkrtnéte pozadované virtualni zafizeni v okné ,SloZeni stroje"

 Zvolte pfikaz v menu Upravy->Najit nasledujici nepfipojené zafizeni nebo kombinaci tlalitek
[Ctrl+NumPad+] nebo pfikaz Upravy->Najit pFredchozi nepfipojené zafizeni nebo kombinaci tla¢itek
[Ctrl+NumPad-].

Za ucelem provedeni propojeni mezi zvolenymi zafizenimi:

¢ Na logickém zafizeni, které ma byt pfipojeno, stisknéte levé tlacitko mySi a drzte jej stisknuté a pretahnéte
mys$ ve sméru zvolené svorky. Zobrazi se Cerveny fadek, ktery zvyraznuje probihajici pfipojeni. Po presunuti
mysSi na fadek svorky ukoncete operaci uvolnénim tlacitka

e Zvolte prikaz PFipojit! v menu Upravy nebo kombinaci tlacitek [Ctrl+L].

Za ucelem odstranéni pripojeni je tfeba zvolit zafizeni nebo komponent a stisknout tla¢itko [Odstranit] nebo
tlac¢itko [Delete] na klavesnici.

7.4.4 Mapy kabelaze

Po provedeni spojeni mezi virtualnimi a odpovidajicimi fyzickymi zafizenimi je mozné vytisknout mapy nebo
seznamy, ve kterych je uvedeno pfifazeni mezi fyzickymi a virtualnimi zafizenimi.

Za ucelem provedeni této operace je tfeba, aby byl v systému nainstalovan MS-Word (verze 6 nebo vyssi
verze); Albatros vyuZziva jeho funkce pro formatovani map.

Kromé toho musi byt systém nakonfigurovan spravné. To znamena, ze v systému musi byt pfitomné soubory
modelu, pouzité pro vyplnéni map. Tyto soubory tvofi sérii soubord s pfiponou ,.doc", které jsou obvykle ulozeny
v adresafi System nebo v jiném adresafi instalace (obvykle se jedna o adresar ,Mappe" (Mapy)). Podstatné je,
aby se adresar, ve kterém se nachazeji tyto soubory, shodoval s adresarem uvedenym v souboru tpa.ini
prostfednictvim klice ,DirMaps". Napriklad:

[TPA]
DirMaps=C:\<Albatros/>\Mappe

Pro tisk map kabelaze je tfeba zvolit kterykoli komponent hardwaru, ktery se proto nachazi v okné napravo od
konfigurace Virtualnich-Fyzickych zafizeni nebo ktery se nachazi v okné Konfigurace hardwaru.

Stisknutim tla¢itka , Tisk" panelu nastrojli nebo volbou polozky Tisk v menu Soubor se zobrazi bézné okno pro
volbu moznosti tisku. Po provedeni nasich voleb je tfeba provést jejich potvrzeni stisknutim tladitka [OK]. Poté se
zobrazi okno se seznamem komponentd hardwaru pfitomnych v konfiguraci.

V tomto okné mdZzeme zvolit komponenty, pro které si prejeme vytisknout mapu kabeldZe.

Po stisknuti tlacitka [OK] se vytisknou mapy kabeladze. V pfipadé volby moznosti Tisk na papir budou mapy
uloZzeny jako dokumenty MS-Word do adreséare ,mappe" + nazev aktualniho modulu (Mod. 0 apod.).

Vzhledem k vysokému poctu stran, které se daji vytisknout, se doporucuje provést zkousku, a to tak, zZe se
vytiskne pouze mapa jediného komponentu hardware za Uucelem ovéreni toho, Ze vSe funguje predepsanym
zplsobem. KdyZ bude namisto map vyti§t&n seznam logickych zafizeni, pravdépodobné& nebyl zvolen komponent
(napfiklad karta jednotek pohybu v osdch nebo vzdaleny komponent) v okné tykajicim se hardwaru.

7.5 Seznam tlacitek pro pohyb uvnitr struktury ve formé stromu

Tlaéitko Popis

Sipka Nahoru slouzi k premisténi volby na bezprostfedné predchozi nebo nasledujici fadek

Sipka Dol

Sipka Doprava slouzi k rozbaleni Urovné zvolené vétve a v pfipadé, Ze je vétev jiz rozbalena, k
premisténi na nasledujici vétev

Sipka Doleva slouzi k zavfeni zvolené vétve a v pfipadé, Ze je vétev jiz zaviena, k premisténi na
predchozi vétev

+ slouzi k rozbaleni Urovné zvolené vétve

- slouzi k zavfeni zvolené vétve

* slouzi k rozbaleni vSech Urovni zvolené vétve
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8 Vyvojové nastroje

8.1 Editor GPL
8.1.1 Funkce editoru GPL

Editor GPL predstavuje nastroj, ktery umoZriuje vytvaieni a zménu souborl obsahujicich kéd GPL softwaru
Albatros. Tato funkce je aktivni pouze v pfipadé Urovné hesla, ktera je stejna jako Uroven vyrobce nebo ji
prevysuje. Kazdému souboru funkci jsou pfifazeny informace, které Ize zobrazit prostfednictvim menu Soubor-

>Informace.

Funknimi reZimy jsou obvyklé rezimy editoru textu, a proto zde najdeme piikazy Kopirovat, VioZit, Najit,
Nahradit apod. VSechny tyto prikazy Ize zvolit v menu Upravy.

Zrusit Umoznuje, pokud je to mozné, zrusit provedenou operaci. Bude provedeno obnoveni
situace, ktera predchazela posledni provedené operaci.

Zopakovat Slouzi k obnoveni situace, kterd predchazela poslednimu pfikazu Zrusit

Vyjmout Bude eliminovan text nebo zvolena data a budou kopirovany do vyrovnavaci paméti s
cilem umoznit pfipadné opétovné vlozeni prostiednictvim pfikazu VioZit.

Kopirovat Text nebo zvoleny prvek bude kopirovan do vyrovnavaci paméti s cilem umoznit
pfipadné opétovné vlozeni prostfednictvim pfikazu ViozZit.

Viozit Obsah vyrovnavaci paméti bude vloZzen s pouzitim kritérii, ktera se budou v
jednotlivych prfipadech lisit v zavislosti na aktivni funkci.

Odstranit Tento piikaz slouZi k vymazani zvoleného textu, fadkd nebo prvku. To, co bylo

Zvolit Vse

vymazano, Ize obnovit prostrednictvim prikazu Zrusit.
Umoznuje zvolit veskery text aktivniho souboru Na zvolené fadky Ize aplikovat pfikazy
Kopirovat, Vyjmout, VloZit.

Najit... Slouzi k vyhledani textu v aktualnim dokumentu. Je mozné nastavit kritéria pro pouziti
béhem vyhledavani: smér vyhledavani, rozliSovani malych a velkych pismen,
vyhledavani celého slova a vyhledavani prostfednictvim regulémich vyrazd.

Najit Nasledujici Umoznuje zopakovat predchozi vyhledavani s moznosti zmeénit kritéria vyhledavani,
nastavena prikazem Najit.

Nahradit Umoznuje vyhledat text v aktudlnim dokumentu a nahradit jej jinym textem.

ViozZit zaFizeni Slouzi k vlozeni zafizeni na zakladé jeho volby v seznamu zafizeni. Tato funkce je

Viozit funkci

ViozZit hlaseni

mimoirdadné pohodInd pFi praci s vysokym poctem zafizeni, u kterych mize byt obtizné
pamatovat si jejich nazvy. Budou zobrazena pouze ta zafizeni aktualniho modulu, ktera
mohou byt vyvoldna, a véechna vefejna zafizeni ostatnich modull

Slouzi k vlozeni funkce nebo ¢asti funkce pocinaje polohou kurzoru, a to po jejim
preCteni ze souboru prototypu, napsaného vyrobcem stroje. Je mozné napsat vice
soubord prototypu. Soubor prototypu je textovy soubor, jehoZ ndzev musi zacinat
predponou GPL a pfipona musi byt TXT. Musi byt uloZzen v adresafi, ve kterém jsou
archivovany knihovny (obvykle system\lib). V pfipadé definovani vice soubort
prototypu dojde pfi volbé pfikazu k otevreni dialogového okna, ve kterém je predlozen
seznam nazvl soubord prototypu bez predpony a bez pfipony.

Soubory prototypu mohou obsahovat napfiklad definice konstant pro spole¢né pouziti,
funkce pro spravu chyb systému, vSeobecné funkce, kody, které implementuji
algoritmy pro vSeobecné pouziti apod. Mohou obsahovat také komentare.

Soubor prototypu miZze byt vytvoren uloZenim zvoleného textu do souboru funkci GPL.
Prikaz je k dispozici pouze v podobé rychlé volby z kldavesnice [Ctrl+Shift+C]. Dojde k
otevreni dialogového okna pro zadani nazvu, ktery ma byt pfifazen ¢asti kddu.

Slouzi k vlozeni Ciselného kédu do textu GPL, pfifazeného ke zvolenému hlaseni.
Umoznuje viozeni novych hlaseni do souboru jazyka.

Slouzi k aktivaci/zruseni g, 5i | yio3eni nebo zrugeni preskodeni strany ™. Preskoceni strany Ize pouzit jako

preskoceni strany zélozku pro preskoeni do vyznamnych poloh uvnit¥ souboru funkci.

Prejit na nasledujici Slouzi k premisténi kurzoru editace na radek pro preskoceni strany nasledujici po jeho
stranu poloze

Prejit na predchozi SlouZi k premisté&ni kurzoru editace na ifadek pro preskoceni strany predchozi viéi jeho
stranu poloze
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“* Frézovacka: Funkce GPL v MAIN o[- ]

ElFunction AbsMovement

param axisname as axis
param speed as float
param position as double

)

iftarget axisname goto move
ifstill axisname goto move
fret

move:
setvel axisname, speed
movabs axisname, position
waitsthi1]l axisname

- fret

m

1

Editor GPL

Kontrola spravnosti syntaxe je provadéna ve fazi archivace, kdyz je text také podroben kompilaci. V kazdém

pfipadé je mozna prvni vizudlni analyza ze strany programéatora, protoZe text je zobrazovan rliznymi barvami v

zavislosti na tom, co predstavuje. Napfiklad instrukce jsou modré barvy, komentare zelené a navésti cervené.

Je mozné ménit hodnotu tabulaci v menu MoZnosti->ZarazZky tabulatord.... Je mozné definovat dva druhy

zaradzek tabulatord:

e absolutni zardzka tabulatoru: Nastavuje pocatecni polohu pro instrukce kédu GPL, pocatecni polohu prvniho
argumentu instrukci a pocatecni polohu pro komentar.

¢ relativni zardzka tabulatoru (mezery): Nastavuje, po jakém poctu mezer ma byt umisténa zarazka tabulatoru

Zarazky tabuldtorl predstavuiji pomoc ve snaze ucinit kéd GPL vizualné srozumiteln&jsim.

Pro kazdou instrukci nebo klicové slovo je dostupna napovéda online jako podpora pfi definici funkce. Pro vyvolani
napovédy staci umistit kurzor na instrukci a stisknout tlac¢itko [F1].

Na kazdy radek textu Ize napsat pouze jednu instrukci. Je mozné pokracovat v instrukci na nasledujicim fadku
zadanim znaku '_' (kterému predchazi jedna mezera) na konci fadku. To umozriuje vlozit komentare doprostied
instrukce:

Message _
1000 ;kéd hlaseni, které bude zobrazeno _
3 ;pole grafického zobrazeni, ve kterém bude zobrazeno [Enter].

Pouziti pravidelnych vyrazl

V okné Najit a v okné Nahradit je moZné pouzit pravidelné vyrazy. Pravidelny vyraz je posloupnost Cislicovych a
abecednich znakd, pouZitych ve snaze vyhledat a nahradit ¢asti textu uvniti vétsiho textu. Albatros pouziva
gramatiku pravidelnych vyrazi ECMAScript. V tomto odstavci jsou pops&nahlavni pouZiti pravidelnych vyraz@ v
softwaru Albatros.

Nejjednodussi pfipad pravidelného vyrazu je tvorfen samostatnym znakem. Existuji vyjimky, tvorené nasledujicimi
znaky:

e . (bod): bod, ve kterém se nachazi jakykoli znak. Napriklad ,A.." najde vSechny vyskyty velkého
pismena A, po kterém nasleduji dva libovolné znaky.
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8.1.2 VI

[1 (hranaté zavorky): zavorky, které umozfiuji mezi nimi seznam znakd. V textu budou hledény vyskyty

pro kazdy z pfitomnych znak{. KdyZ je prvnim znakem ~ (stfi$ka) budou hledany viechny znaky, s
vyjimkou téch v hranatych zavorkach.

Napriklad:

[<>]: budou hledany vSechny vyskyty znaku < a znaku >.

[.]JAX: budou hledany vsechny polozky, které maji uvnitf retézec ,AX".

[a-d]: budou hledany viechny vyskyty znakl a, b, ¢ a d. Poml¢ka oznacuje soubor znakd.
[\[\1]: budou hledany vsechny vyskyty znaku [ a znaku ].

[~+]: budou hledany vSechny znaky s vyjimkou znaku +.

*(hvézdi¢ka): budou hledany viechny vyskyty znaku (nebo skupiny znakt), které se nachazeji pred
hvézdi¢kou. Hvézdicka ma vliv pouze na jeden znak, ktery ji predchazi: aby plsobil na skupinu znakd, je
tfeba pouzit hranaté zavorky.

Napriklad:

+ (znaménko plus): vyhleda jeden nebo vice vyskytl znaku, které mu predchézi. Lisi se od pouZiti
hvézdi¢ky, protoze znak, ktery predchazi znaménku + musi byt vzdy pitomen. Znaménko plus pisobi
pouze na znak, ktery mu predchazi: aby pisobil na skupinu znakd, je tieba pouZit hranaté zavorky.
Vychazejme znovu z prikladu, pouzitého pro znak hvézdicky:

;-+: budou hleddny véechny vyskyty znakd ;- a ;---. Nebude hledan pouze znak ; (st¥ednik).

? (otaznik): déld volitelnym znak, ktery mu predchazi, ktery proto miize byt pfitomen maximainé
jednou.

Napriklad:

Setfeedi?: budou hledany vSechny vyskyty slova Setfeed a slova Setfeedi.

" {3} (slozené zavorky): uréuji, kolikrdt se znak (nebo skupina znakd) musi nachézet uvnitf textu.
Napriklad:
ee{2}: jsou hledéany vsechny vyskyty dvou naslednych ee.

vy

A, (striska a tecka): najde prvni znak kazdého fadku.
A (stfiSka): najde hledany vyraz pouze v pfipadé, kdyZ se nachdzi na za¢atku radku
| (kanal): najde vyrazy, které se zobrazi pfed a po znaku '|".
Napfiklad:
Send| Const: budou hledany vsechny vyskyty slova Send a slova Const.
\ (zpétné lomitko): zpétné lomitko pIni dvoji funkci:
1) transformuje bézny znak na funkci.
\b  najde pocatecni nebo koncovy okraj slova
\B  najde slovo kromé pocatecniho okraje
\d najde pouze Cislice
\D najde vSechno kromé Cislic
\s najde mezeru
\S najde vSechno kromé mezery
Priklady:
\bi najde vSechna slova v textu, kterad zacinaji pismenem i.
2) transformuje specialni znak na bézny znak. Napfiklad pro vyhledani specialniho znaku ~ (stfiSka)
staci umistit pred néj zpétné lomitko.

ozit hlaseni

V softwaru Albatros existuji dva druhy hlaseni: hlaseni modulu a hlaseni skupiny.
Pfikaz Ize zvolit v menu Upravy->VioZit hlaseni.
HIaseni skupiny budou vlozena pfimo v editoru béhem zapisu kédu GPL prostfednictvim instrukce DEFMSG. Jsou

viditelna

a pouzitelnd pouze uvnitf skupiny, ve které byla definovéna, a proto je mozné mit stejnou definici

hlaseni ve vice skupinach, aniz by doslo k jakémukoli prekryvani.

Na rozdil

od hlaseni skupiny mohou byt hlaseni modulu pouZita vSemi skupinami. Mohou byt vloZena s pouzitim

dialogového okna, které umoznuje volat hlaseni, které se jiz nachazi v souboru jazyka, nebo vlozit nové.
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Spréava hlaieni a chyb cyklu *
Popis Kod Upravit text
| Zaviit
Novy

3

Dialogové okno hlaseni

V tomto reZimu je tfeba pamatovat, Ze tfeba zménit soubor. Hlaseni bude vlozeno v aktualnim jazyce a nasledné
bude tfeba provést jeho preklad do ostatnich jazyk{ (s pouzitim pFislusného programu Tpalangs).

VSechna hlaseni pfitomna v souboru jazyka jsou uvedena v seznamu pod polozkou Popis. Pro viozeni hlaseni
dovnitf funkce je tfeba po provedeni volby textu zvolit tlacitko [Upravit text].

Za Ucelem zmény existujiciho hldseni [Upravy] nebo vytvoreni nového [Novy] je tfeba jako prvni operaci zadat
zménu nebo novy text a poté stisknout odpovidajici tlacitko.

8.1.3 Sifrovani
V softwaru Albatros je mozné prostrednictvim Sifrovani znemoznit zobrazovani zdrojového textu funkci.

Aktivace Sifrovani se provadi nastavenim polozky Tele+= 1. Pfednastavenou hodnotou je hodnota 0, ktera
odpovida zrusenému Sifrovani.

Pfi uloZzeni souboru funkci pfi aktivovaném Sifrovani se zobrazi hlaseni: ,Prejete si zasifrovat soubor?" Pfi odpovédi
[Ano] bude soubor zasifrovan. Je mozné zasifrovat soubor, ktery byl predtim uloZzen bez Sifrovani, zatimco
zasifrovany soubor zlstane zadifrovany.

Kdyz je aktivovano Sifrovani a heslo je typu Denni heslo vyrobce, soubor uloZzeny bez Sifrovani nebude Sifrovan.
Soubor se zasifrovanymi funkcemi bude muset byt zobrazen nebo ménén v softwaru Albatros pouze uzivatelem,
ktery jej predtim uloZil. Majitel zaifrovaného souboru funkci nemiZe tento soubor ménit!

V pfipadé, Ze by bylo tfeba odstranit zasifrovani souboru, bude tfeba pouzit externi program nazvany SBIANCA,
ktery se nachazi v adresafi Bin softwaru Albatros.

Jednim ze zplsobl pouZiti programu Sbianca je jeho pouZiti prostiednictvim grafického rozhrani. Provede se volba
souboru, které maji byt desifrovany. Pro kazdy soubor budou zobrazeny vlastnosti Stav a Pfistupové udaje.
Stav miZe byt Bez Sifrovani, kdyZ je soubor uloZen bez &ifrovéni, nebo Slfrovany, kdyz je soubor zaS|frovany
Vlastnost PFistupové uda]e poskthJe informace ohledné viditelnosti souboru: Citelny znamena %e soubor mize
byt zobrazovan z aktualni Urovné hesla, zatimco Zablokovany znamend, Ze soubor nemize byt zobrazovén.

Po provedeni volby souborl je tfeba kliknout na [Desifrovat!] nebo na [Za§ifrovat!] za Ucelem jejich
zasifrovani/desifrovani.

Druhym zplsobem pouZiti je z pikazového radku. Pikazy a soubory jsou predany programu jako argumenty. KdyZ
nejsou pfitomné argumenty, bude aktivovan zplsob pouziti prostfednictvim grafického rozhrani. Pfisludnd syntax

je:

[-1]-e|-d] souborl soubor2 ...

kde:
e -1, nebo Zadna moznost, pro zobrazeni stavu kazdého souboru
e -d pro desifrovani soubort
e -e pro Sifrovani soubort

Po ukonceni provedeni program odesle na vystup vysledky pozadované operace.
Vystup programu je ve formatu markdown.
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8.1.4

=| Vymazani textu
Tlacitko
Backspace
Ctrl+Backspace
Delete
Ctri+T
Ctrl+Delete

=I Komentar vice Fadkid textu

Tlacitko

Ctrl+';'. Na italskych klavesnicich je
treba stisknout také tlacitko [Shift]

=I Pohyb kurzoru
Tlacitko
Sipka Nahoru
Sipka Dold
Sipka Doprava
Sipka Doleva
Home

End

Ctrl+Home
Ctrl+End

Ctrl+Sipka Doleva
Ctrl+Sipka Doprava
Ctrl+Enter

=I Volba
Tlacitko
Shift+Home
Ctrl+Shift+Home
Ctri+Shift+End
Ctrl+Shift+Sipka Doleva
Ctrl+Shift+Sipka Doprava
Shift+Stranka Nahoru
Shift+Stranka Dol(
Ctrl+W
Ctrl+A

= Ctvercova volba
Tlacditko
Alt+
Shift+Sipka Nahoru
Shift+Sipka Dol
Shift+Sipka Doleva
Shift+Sipka Doprava
nebo
Alt+volba mysi

=| Zarazky tabulatoru
Tlacitko

Tab

Shift+Tab

= Kopirovat a Vlozit
Tlaéitko
Ctrl+C
Ctrl+Ins
Ctrl+X
Shift+Del

Seznam dostupnych tlacitek rychlé volby

Popis

slouzi k odstranéni znaku vlevo nebo k odstranéni zvoleného textu
slouzi k odstranéni slova vlevo

slouzi k odstranéni znaku vpravo nebo k odstranéni zvoleného textu
slouzi k odstranéni slov nebo mezer vpravo

slouzi k odstranéni slova vpravo a vsech nasledujicich mezer az do
zacCatku nového slova

Popis
slouzi k pfidani nebo odebrani znaku komentare ve zvolenych
fadcich.

Popis
slouzi k prfesunu kurzoru ve zvoleném sméru

slouzi ke stfidavému presouvani kurzoru na zacatek radku a na prvni
znak fadku

slouzi k presunuti kurzoru na konec radku

slouzi k pfesunuti kurzoru na zacatek dokumentu

slouzi k presunuti kurzoru na konec dokumentu

slouzi k pfesunu kurzoru o jedno slovo doleva

slouzi k presunu kurzoru o jedno slovo doprava

slouzi k pfesunu kurzoru na prvni znak nasledujiciho fadku

Popis

slouzi k volbé az po zacCatek radku pocinaje polohou kurzoru
slouzi k volbé az po zacatek dokumentu pocinaje polohou kurzoru
slouzi k volbé az po konec dokumentu pocinaje polohou kurzoru
slouzi k volbé slova nebo mezer nalevo od kurzoru

slouzi k volbé slova nebo mezer napravo od kurzoru

slouzi k volbé strany smérem nahoru pocinaje polohou kurzoru
slouzi k volbé& strany sm&rem dold poc¢inaje polohou kurzoru
slouzi k volbé slova v misté, na kterém se nachazi kurzor

slouzi k volbé celého dokumentu

Popis
slouzi k volbé ¢tvercového bloku kodu

Popis

v pfipadé, Ze neni zvolen text, slouzi k vlozeni mezer mezi znaky;
mezery jsou definovany v MoZnosti->ZaraZky tabulatoru. V
pfipadé, Ze bylo zvoleno vice Fadkd, vioZi napravo mezery nastavené
pro pfislusnou zarazku tabulatoru.

v pfipadé, Ze neni zvolen text, slouZi k pfesunu kurzoru nalevo od
mezery definované v MoZnosti->ZaraZky tabulatoru. \V pripadé, ze
byl zvolen jeden nebo vice Fadkl, tyto budou pFesunuty nalevo od
mezery nastavené pro prislusnou zarazku.

Popis
slouzi ke zkopirovani zvoleného textu do Schranky

slouzi k odstranéni zvoleného textu a k jeho zkopirovani do Schranky
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8.2

Ctri+Vv
Shift+Ins
Ctri+Y

Pretazeni pomoci mysSi
(Drag'n'drop)
Ctrl+Pretazeni pomoci mysi
(Drag'n'drop)

Zrusit / Obnovit

Tlacditko
Ctrl+2
Alt+BackSpace
Ctrl+Shift+Z

Vyhledani a Vyména

Tlacitko
Ctrl+F3

Ctrl+Shift+F3
F3
Shift+F3

Alt+F3

Zobrazeni chyb kompilace

Tlacitko
Dvojité kliknuti na chybu

F4

Shift+F4

slouzi k vloZzeni obsahu Schranky pocinaje polohou kurzoru

slouzi k odstranéni fadku, na kterém se nachazi kurzor, a k jeho
zkopirovani do Schranky
slouzi k pretazeni zvoleného textu a k jeho presunuti do nové polohy

slouzi k pretazeni zvoleného textu a k jeho zkopirovani do nové
polohy

Popis
slouzi ke zruseni posledniho zadani

slouzi k obnoveni posledniho zadani

Popis

slouZi k vyhledani slova, na kterém je umistén kurzor, smérem dold v
celém dokumentu

slouzi k vyhledani slova, na kterém je umistén kurzor, smérem nahoru
v celém dokumentu

slouzi k vyhledani nasledujiciho vyskytu. Dialogové okno Vyhledat
musi byt zavreno.

slouzi k vyhledani predchoziho vyskytu. Dialogové okno Vyhledat
musi byt zavreno.

slouzi k otevreni dialogového okna Vyhledat a k nastaveni slova,
které se nachazi v misté kurzoru, jako textu k vyhledani

Popis

slouzi k premisténi kurzoru na radek funkce GPL, ve kterém dosSlo k
vyskytu popsané chyby

slouzi k pfemisténi kurzoru na radek funkce GPL, ve kterém doSlo k
vyskytu chyby, kterad nasleduje po posledni zvolené chybé

slouzi k pfemisténi kurzoru na radek funkce GPL, ve kterém doSlo k

vyskytu chyby, kterd predchazi posledni zvolené chybé.

=| VytvorFeni souboru prototypu

Tlacitko Popis

Ctrl+Shift+C slouzi k uloZeni zvoleného textu do souboru funkci GPL. Dojde k
otevreni dialogového okna pro zadani nazvu, ktery ma byt pfifazen
¢asti kddu.

=| Sprava skladani

Tlacitko Popis

Ctrl+M Slouzi k otevieni nebo zavreni zvoleného skladani.

Knihovny

Knihovna je tvorena sbirkou funkci GPL, které mohou byt vyvolany uvnitf uzivatelského kédu GPL, aniz by musely
byt navazany na specifickou konfiguraci. Knihovny jsou velmi uzite¢né, protoze mohou byt snadno kopirovany z
jednoho stroje do druhého. Zabrani se tak nutnosti opétovného prepisu vseobecného kddu pfi implementovani
novych stroji. Napfiklad je takto mozné vytvorit knihovnu geometrickych a matematickych funkci.

Soubory knihovny jsou archivovany do adresare system\lib. Budou podrobeny kompilaci pfi provedeni jednoho z
nize uvedenych piikazi: CNC->Inicializace, Soubor->Kompilovat vse, UloZit soubor knihovny nebo soubor
globalnich proménnych.

Kdyz bude v kédu GPL nékterého stroje bude provedeno pfifazeni nazvu funkce nebo proménné, ktera jiz existuje
v knihovné, ve fazi kompilace bude mit prednost kdd stroje. V pfipadé, Ze stejny nazev existuje ve dvou
odlisnych knihovnach, je k identifikaci toho, ktery z nich je pfedmétem zajmu, vhodné v kédu GPL pouZit nize
uvedenou syntaxi: nazevknihovny.nazevfunkce. Napriklad funkce DélkaSegmentu existuje v knihovné LIBGEO i
v knihovné LIBMAT, a kdyz si prejete pouzit funkci knihovny LIBGEO, je tfeba napsat: LIBGEO.DélkaSegmentu.

VSechny operace, které se tykaji jedné knihovny, jsou spravovany prostfednictvim dialogového okna. Je mozné
vytvofit [Novou] knihovnu. Pfifazeny nazev bude uveden v seznamu nainstalovanych knihoven. Je mozné
importovat jiz existujici knihovny nebo pretransformovat soubor skupin na knihovny jejich vyvolanim
prostfednictvim dialogového okna otevieného tlacitkem [Importovat...]. Knihovny odstranéné tlacitkem
[Odstranit] budou presunuty do koSe v operacnim systému Windows.
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Pro zménu kdédu knihovny je tfeba zvolit tlacitko [Zména]. Knihovna tak bude oteviena editorem GPL. BEhem

vytvareni funkci knihovny je tfeba mit na paméti tato zakladni pravidla:

¢ Neni mozny pfistup ke specifickym zafizenim, funkcim, proménnym konfigurace, uvnitf které se zapisuje funkce.

¢ je mozné vyvolat funkce a verejné proménné z jinych knihoven

¢ funkce deklarované uvnitf knihovny jsou v rdmci prfednastaveni definovany jako soukromé. Aby bylo mozné je
vyvolat z jinych soubord funkci, je tieba, aby byly deklarovany jako PUBLIC.

MozZnost zmény knihovny je podfizena Urovni pfistupu pouzivaného softwarem Albatros. Je mozné pfifadit nebo
zmeénit autorizace pro pfistup do knihovny volbou tlacitka [Vlastnosti].

Globalni proménné deklarované v knihovné jsou zobrazovany v Diagnostice, v jeji specifické sekci. Zobrazovani
prvkd knihovny souvisi s pFistupovymi pravy toho, kdo pouziva Albatros.

8.3 Odladovani

8.3.1 Ladici program

Ladici program predstavuje funkci softwaru Albatros, kterd umoznuje sledovat krok za krokem posloupnost
instrukci Gkolu GPL a umozriuje tedy pochopit a korigovat pripadné logické chyby a nechténa chovani kédu.

Tato funkce je aktivni pouze v pfipadé Urovné hesla, ktera je stejna jako Uroven vyrobce nebo ji prevysuje.
S ladicim programem je napfiklad mozné:

Pfifadit body preruseni

prerusit provadéni Ukolu a zobrazit hodnotu proménné

sledovat posloupnost provadéni funkce

zkontrolovat hodnotu, kterou nabyla mistni proménna

zkontrolovat v pfipadé instrukce If, zda je zvolena vétev spravna

Pikazy pouzitelné v rezimu ladéni Ize zvolit v menu Odlad’ovéni. K hlavnim pfikazdm patii:

Pokracovat Slouzi k obnoveni zablokovaného Ukolu. Ukol bude pokracovat az do svého
ukonceni, nebude znovu zablokovan ani nebude dosaZeno bodu preruseni.

Restartovat Slouzi k restartovani ladéni zvoleného Ukolu.

Prerusit nyni Slouzi k zablokovani provadéni Ukolu, jehoz ladéni je pravé provadéno. Kurzor se

presune na rfadek, na kterém dosSlo k preruseni instrukce.
Po zablokovani Ukolu je mozné pilotovat jeho provadéni a zkontrolovat stav
mistnich proménnych
Provést instrukci Provést jednotlivou instrukci GPL. Predpokladem je predchozi preruseni ukolu.
Provést az po konec funkce Slouzi k provedeni instrukci az po prvni instrukci, ktera nasleduje po aktualni funkci
Provést instrukci/funkci  Slouzi k provedeni jednotlivé instrukce GPL nebo k provedeni celé funkce, kdyz je
instrukci volani funkce
Provést aZ po kurzor Slouzi k provedeni instrukci az po polohu kurzoru.
Ukoncit odlad'ovani Ukoncit ladici ¢innost. Soubor funkci, jehoz ladéni je pravé provadéno, bude
otevren v _rezimu editoru.

Za (¢elem pFistupu k ladicimu programu je tfeba zobrazit seznam provadénych kol (v menu Odlad’ovéni-
>Provadény ukol) nebo seznam véech Ukold (z menu Odlad’'ovani->Vsechny tkoly) a poté zobrazit (kol,
jehoz ladéni mé byt provedeno.

Pfed provedenim ladéni je tfeba, aby nebyly pfitomné chyby kompilace funkci (napfiklad: chyby syntaxe,
nedeklarované proménné) a aby byl modul, jehoz ladéni ma byt provedeno, spravné inicializovan.

Okno ladéni je podobné jako okno editoru GPL, neni v ném vSak mozné provadét zmény kédu. Pozadi okna je Sedé
a Cara provadéni je zvyraznéna zlutou barvou.

Poznamka:. Neni mozné soucasné provést ladéni vice ukoll, které patfi do stejného modulu.

8.3.2 Provadéni ukolu

Pfikaz Ize zvolit v menu Odlad'ovéni->Provadény tkolu. Slou?i k zobrazeni seznamu provadé&nych tkold
pfifazenych stroji nebo modulu. Volbou Ukolu je mozné provést jeho ladéni nebo ukoncit jeho provadéni s pouzitim
tlacitek [Odlad’ovani] nebo [Ukond¢it].
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8.3.3 Vsechny ukoly

SlouZi k zobrazeni viech Ukoll, které byly definovany v kédu GPL v dialogovém okné. Graficky jsou zndzornény ve
strukture ve formé stromu. Pfi zvoleni funkce dojde k otevreni souboru, ve kterém je tato funkce definovana, a
kurzor bude premistén na jeho prvni instrukci. Timto zplsobem je moZné nastavit Body prerudeni jesté pred
provedenim.

Je mozné provést odladéni jakéhokoli tikolu a funkce bez parametri.

Nize je uveden popis vyznamu kazdého symbolu pouzitého pro sloZeni stromu provadéni tkold. Specidini symbol je
ten, ktery oznacuje odvolavaci funkci, ktera vyvola ve svém vnitiku funkci, z niz je vyvolana.

Symbol Popis

= Ukol hlavni funkce meziskupiny

= Ukol automatického spusténi (autorun)

= vSeobecny kol

fEe tkol v realném cCase (real-time)

=i funkce skupiny

7 funkce skupiny provedend z instrukci jako ONINPUT, ONFLAG
=] funkce knihovny

Fg funkce knihovny provedena z instrukci jako ONINPUT, ONFLAG
— rekurzivni funkce

8.3.4 Vyvolani funkci

Béhem ladéni je mozné zobrazit seznam funkci, které byly vyvolany, ale které se jeSté nevratily (tedy vSech
funkci, ve kterych dosud nebyla provedena instrukce FRET). Bude zobrazeno dialogové okno, v némz je uveden
seznam vyvolani funkci, které vedly aZ k aktualni instrukci. Na zacatku seznamu se nachazi posledni provedena
funkce. Na zacatku seznamu se nachazi posledni provedena funkce.
Za Ucelem pozorovani chovani vyvolani funkce:

e Presunte kurzor do pozadované polohy uvnitf funkce.

e zvolte Odlad’ovani->Provést az po kurzor za Ucelem provedeni programu do pozadované polohy.

e zvolte Odlad'ovani->Vyvolani funkci nebo tlacitko rychlé volby Ctrl+K.

o v dialogovém okné Volani je mozné zvolit nazev funkce. Kurzor se pfesune na prvni instrukci zvolené

funkce.

8.3.5 Body preruseni

Bod preruseni umoziiuje podrobné si prohlédnout posloupnost provadéni instrukci, zhodnotit nebo zménit
proménné a zafizeni, prozkoumat seznam volani funkci apod.

Provadéni Ukolu se zablokuje po dosazeni instrukce, do které byl viozen bod preruseni.

Body preruseni mohou byt nastaveny predtim, nez bude zahajeno provadéni nékterého Ukolu, i béhem jeho
provadéni (menu Odlad’ovani->Body pFeruseni). Je mozné také odstranit body preruseni poté, co jiz nebudou

potfebné.
Body pieruteni >
Seznamvgcudu preruent: 0K
MAIMN: Radek 822
MAIM: Radelk 240 Frudit
Pridat
Odstranit
Prejit na

Seznam bodi preruseni
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Existuji situace, pfi kterych nedojde k zablokovani Ukolu, navzdory tomu, Ze byly vloZzeny body preruseni, protoze
provadéni nikdy nedosahne mista preruseni. V téchto pfipadech Ize zablokovat Ukol pfikazem Odlad’ovani-
>Prerusit nyni. Kurzor bude premistén na instrukci GPL, kterd méla byt provedena v okamziku preruseni.

8.3.6 Obsah proménné

Prikaz Ize zvolit v menu Odlad’ovani->0Obsah proménné.

Po preruseni provadéni ukolu je mozné zobrazit:

¢ Hodnota mistnich proménnych deklarovanych ve funkci, ve které je kol zastaven
¢ globalni proménné

¢ hodnota pfijata vztahem

e stav zafizeni a parametrl druhu zafizeni.

Zména obsahu proménné >

Proménna: | i oK

Akt. hodnota: 3 Zruéit

(®) Desetinna (O) Sestnactkova () Binamni

Nové hodnota: ||

Zobrazeni/Zména obsahu proménné

Kdyz proménna (nebo zafizeni) neni typu samotného Cteni, jeji obsah Ize ménit: Zména samoziejmé ovlivni
nasledujici priibé&h Gkolu.

Zména hodnoty proménné nebo zafizeni umoZnuje vyzkouset provadéni v podminkach odlisSnych od bézného
provadéni, korigovat zjiSténé chyby a pokraCovat provadénim nasledujicich instrukci.

Je mozné zobrazit obsah proménné, zafizeni nebo konstanty i pfesunutim mysi na proménnou, na nazev zafizeni
nebo na konstantu. Dojde k zobrazeni popisu tlacitka, ve kterém je uveden druh, nédzev a hodnota udaje. V
pfipadé volby vztahu dojde k zobrazeni vysledku. KdyZ se kurzor mysi nachazi uvnitf volby, bude pouzita celd
volba; v opa¢ném pfipadé bude pouzito pouze slovo, na kterém se nachazi kurzor mysi. Kdyz se kurzor mysi
nenachazi uvnitf slova, pouZije se cely argument.

Napriklad pro zobrazeni hodnoty matrice Mx[3][sloupec] v pfipadé, Ze se kurzor mysi nachazi nad ,3", bude v
popisu tlacitka zobrazeno 3. Kdyz se kurzor nachazi na ,sloupec", bude zobrazena hodnota sloupce. A kdyz se
kurzor nachazi na ,matrice", nebude zobrazeno nic. Kdyz se kurzor nachazi na hranaté zavorce, bude zobrazena
hodnota Mx[3][sloupec].

8.3.7 Seznam dostupnych tlacitek rychlé volby

Pro aktivaci pfikazli Odlad’ovani je moZné zvolit polozky menu Odlad’ovédni nebo plsobit pfimo z kldvesnice.
Je tfeba pouzit tato tlacitka:

Tladitko Popis

Ctrl+F5 slouzi k otevfeni dialogového okna se seznamem provadénych tkold

Ctrl+Shift+F5 slouzi k otevfeni dialogového okna se seznamem viech Ukoll

Ctrl+B slouzi k otevfeni dialogového okna pro viloZeni nebo vymazani bodl preruseni

Ctrl+F9 slouzi k vloZzeni nebo odstranéni bodu preruseni v misté radku, na kterém se
nachazi kurzor

Ctri+K slouzi k otevreni dialogového okna pro zobrazeni seznamu funkci, které byly
vyvolany, ale které se dosud nevratily

Shift+F9 slouzi k otevreni dialogového okna pro zobrazeni obsahu proménné

F8 slouzi k provedeni instrukce. Jedna-li se o funkci, bude uvedena do ¢innosti.

Shift+F7 slouzi k provedeni vSech instrukci funkce

F10 slouzi k provedeni instrukce. Jedna-li se o funkci, zajisti jeji provedeni bez vstupu
dovnitf.

F7 slouzi k provedeni vSech instrukci az po instrukci, na které se nachazi kurzor.
Kurzor musi byt umistén na instrukci uvniti funkce

Alt+Pauza slouzi k preruseni provadéni kddu na posledni provedené instrukci

F5 slouzi k obnoveni provadéni kdédu po poslednim preruseni

Shift+F5 slouzi k ukonceni aktudlniho Ukolu a k jeho opétovnému provedeni

Alt+F5 slouzi k ukonceni ladéni
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8.4

Inicializace Fizeni

8.4.1 Sitova pripojeni

Cinnost Albatros ve stroji je chranéna pfitomnosti hardwarového USB Kli¢e, nakonfigurovaného firmou T.P.A.
Pfikaz Ize zvolit v menu Cnc-> Sitova pfipojeni. Slouzi k zobrazeni stavu vzdalenych modulll pfipojenych k
systému. V pripadé, Ze by dany modul nebyl pfipojen, bude symbol, kterym je znazornén, oznacen ¢ervenym X.
Pro kazdy modul jsou uvedena dvé pole. Prvni pole predstavuje nazev modulu a druhé pole nazev stanice sité.
Obvykle ma toto posledni uvedené pole prvni znaky s neménnym nazvem ,TPA", po kterém nasleduje vyrobni Cislo
vzdaleného modulu.

Piifazeni sitového uzlu (vzdaleny modul) logickému modulu

Sitovy uzel je mozné pfifadit zvolenému modulu volbou népisu ,Nekonfigurovano® kurzorem mys$i nebo volbou
tlacitka [Zménit]. Po nékolika sekundach se objevi okno se seznamem vzdalenych modull dostupnych v siti
(kazdy vzdaleny modul musi byt zapnuty a musi jiz mit spravné ziskanou IP adresu).

Nyni je mozné zvolit sitovy uzel, ktery ma byt pfipojen k logickému modulu, a potvrdit volbu stisknutim tladitka

]

véimnéte si, Ze tato operace miZe byt provedena s Grovni hesla ,Servisni sluzba®™, bez potieby ptistupu do
konfigurace Systému Albatros, ktera vyzaduje uroven hesla ,Vyrobce".

Aktualizace softwaru vzdaleného modulu

Je mozné provést kompletni aktualizaci fidiciho softwaru, ktery se nachazi ve vnitini paméti vzdaleného modulu, a
to volbou tlac¢itka [Aktualizovat]. Aby Albatros proved| aktualizaci, je tfeba zvolit vzdaleny modul, ktery si
prejete aktualizovat. Tento modul musi byt pfipojen a musi komunikovat se softwarem Albatros.

8.4.2 Diagnostika hardwaru

Pfikaz Ize zvolit v menu Cnc->Diagnostika hardwaru.

Diagnostika hardwaru zobrazuje seznam a stav konfigurovanych moduld, karet a uzl{, které k nim patfi, v souladu
s definovanim v konfiguraci hardwaru.

KdyZ je symbol karty nebo uzlu oznacen ¢ervenym X, znamena to, Ze dana karta nebyla identifikovana
hardwarem, ktery je soucasti fizeni, nebo Ze nebylo mozné spravné provést jeji inicializaci. Je-li oznacena Zlutym
otaznikem, znamena to, Ze systém zaznamenal pfitomnost karty nebo uzlu, ale Ze se neshoduje s druhem
definovanym v konfiguraci.

Topologie sité EtherCAT

V diagnostickém okné hardwaru, kdyz je v stromu zvolen uzel sité EtherCAT, dojde k aktivaci tla¢itka [Detaily],
které zas aktivuje zobrazovani topologie sité EtherCAT v grafickém formatu.

V tomto grafu jsou zobrazeny informace uzll, které jsou fyzicky pfitomné na siti: stav kazdého uzlu, stav
jednotek pohybu v osach, kdyz je uzlem servopohon, a kvalita komunikace. Kazdy uzel a kazda jednotka pohybu
v ose je znazornén jako obdélnik, jehoz barva urcuje stav.

Pfi pfechodu kurzorem mysi po obdélniku se zobrazi hlaSeni s pomocnym textem (tooltip), které popisuje stav a
chyby komunikace uzlu a stav jednotky pohybu v ose.

Zobrazovani a zména objekti v uzlech

V diagnostickém okné hardwaru, kdyz je v stromu zvolen uzel sité EtherCAT, dojde k aktivaci tla¢itka [Slovnik
objektu], které slouzi k zobrazeni a zméné objektd uzlu. Zména dat je moZna pouze na Grovni Vyrobce.

Objekty jsou seskupeny na zakladé jejich adresy:

Pocatecni adresa Koncova adresa Nazev plochy
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0x0000 OxOFFF Data type area
0x1000 Ox1FFF Communication area
0x2000 Ox5FFF Manufacture specific area
0x6000 Ox6FFF Input area

0x7000 OX7FFF Output area

0x8000 Ox8FFF Configuration area
0x9000 Ox9FFF Information area
0xA000 OXAFFF Diagnosis area
0xB000 OxBFFF Service transfer area
0xC000 OXEFFF Reserved area
0xF000 OxFFFF Device area

Celé ¢iselné hodnoty jsou zobrazovany v desitkovém i v $estndctkovém zakladu. PFi zméné jejich hodnoty mize
byt Cislo zadano i v Sestnactkovém formatu, pouZzitim oznaceni $...H, a v binarmim, s $...B. (jak se to déje v
GPL).

8.5 Zkouska

8.5.1 Ulozit do paméti globalni proménnou

Prikaz Ize zvolit v menu Zkouska->UlozZit do paméti globalni proménnou.

Slouzi k ulozeni globalni proménné do paméti na disk v podobé formatovaného textového souboru. Soubor ma
nazev tvoreny nazevproménné.txt a bude uloZzen do adresare Report. Operace je mozna pouze v pfipadé, Ze je
Uroven pristupu se ¢tenim globalni proménné kompatibilni s aktualni Grovni pfistupu.
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Globalni proménna X

MNazev proménné

oK Zrusit

UloZeni globalni proménné do paméti

8.5.2 Provést funkci

Pfikaz Ize zvolit v menu Zkouska->Provést funkci.

SlouZi k provedeni funkce zplsobem nezavislym na zbytku systému. Dojde tedy k vytvoreni Gkolu, ktery zacind
své provadéni ze zvolené funkce a bude z ni mit odvozeny nazev. Spustitelné funkce jsou pouze ty, které nemaji
parametry na vstupu a jejichz Uroven pristupu pfi ¢teni je kompatibilni s aktudlni Grovni pfistupu. Kdyz je
provadéna funkce hlavni funkci meziskupiny, poté budou provedeny také vSechny Ukoly automatického spusténi
(Autorun).

8.5.3 Importovani hlaseni

Hlaseni skupiny pfifazena prostrednictvim instrukce GPL DEEMSG jsou archivovany ve formatu xming. Hlaseni,
ktera se nachazeji v souboru, mohou byt zménéna, pfidana nebo odstranéna. Pro zobrazeni zmén v koédu GPL je
tfeba pouzit pfikaz Zkouska->Importovat hlaseni skupiny, ktery je aktivovan pouze kdyz nejsou okna
otevirana.

Za ucelem provedeni importovani musi byt veskery kéd GPL podroben kompilaci bez vyskytu chyb. V opacném
pfipadé bude uzivatel upozomén hlasenim ,Ne cely kéd GPL byl podroben kompilaci®.

Nebudou importovana hlaseni skupiny patfici do Sifrovanych soubori (viz kapitola Vyvojové ndstroje->Editor
GPL->Sifrovani), pro které uZivatel nedovolil jejich prihledné zobrazovani.

Budou importovana pouze hlaseni, ktera jiz byla definovana v kédu GPL. Zména textu GPL nebude provedena,
kdyz je pfitomna nejméné jedna DEFMSG, ktera nasleduje po instrukci IFDEF.

Béhem importovani mohou byt zaznamenany chyby, kdyz:

e Je v textech nékterého hlaseni skupiny identifikator jazyka pfitomny vickrat nez jednou

o kterykoli text je prazdny (tedy: ,“)

e nazev skupiny nebo knihovny je definovan vickrat nez jednou.

Po skondeni importovéni bude provedena kompilace véech moduld, ve kterych byly provedeny zmény skupin nebo
knihoven.

VSechny nize uvedené jazyky mohou byt pouzity v souboru XMLNG
"AFK" Afrikanstina

"ARA" Arabstina

"AZE" Azerstina

"BAS" Baskirstina

"BEL" Bélorustina

"BGR" Bulharstina

"BSB" Bosenstina (latinka)
"BSC" Bosenstina (azbuka)
"BRE" Bretonstina

"CAT" Katalanstina

"CHS" Zjednodusena cinstina
"CHT" Standardni ¢instina
"COS" Korsictina

"CSY" Cestina

"CYM" Gaelstina

"DAN" Danstina

"DEA" Némcina (Rakousko)
"DEU" Némcina (N&mecko)
"ELL" Rectina
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"ENG" Angli¢tina

"ENU" Angli¢tina (Spojené staty)
"ESP" Spanélstina

"ETI" Estonstina

"EUQ" Baskictina

"FAR" Perstina

"FIN" Finstina

"FRA" Francouzstina

"FPO" Filipinstina

"FRB" Francouzstina (Belgie)
"FYN" FriStina

"GLC" Galicijstina

"HAU" Haustina

"HEB" Hebrejstina

"HRB" Chorvatstina (Bosna-Hercegovina)
"HRV" Chorvatstina (Chorvatsko)
"HUN" Madarstina

"IBO" Igbostina

"IND" Indonéstina

"IRE" IrStina

"ISL" Islandstina

"ITA" Italstina

"JPN" Japonstina

"KAL" Grénstina

"KOR" Korejstina

"SAH" Jakutstina

"KYR" Kyrgyzstina

"LVI" Lotystina

"LTH" Litevstina

"LBX" Lucemburstina

"MNN" Mongolstina

"NON" Norstina Nynorsk

"NOR" Norstina Bokmal

"NLB" Nizozemstina (Belgie)
"NLD" Nizozemstina (Holandsko)
"OCI" Okcitanstina

"PLK" PolStina

"PTB" Portugalstina (Brazilie)
"PTG" Portugalstina (Portugalsko)
"RMC" Rétoromanstina

"ROM" Rumunstina

"RUS" Rustina

"SKY" Slovenstina

"SLV" Slovinstina

"SQI" Albanstina

"SRM" Srbstina (latinka, Srbsko)
"SRN" Srbstina (azbuka, Bosna-Hercegovina)
"SRO" Srbstina (azbuka, Srbsko)
"SRP" Srbstina (latinka, Montenegro)
"SRQ" Srbstina (azbuka, Montenegro)
"SRS" §rb§tina (latinka, Bosna-Hercegovina)
"SVE" Svédstina

"TAJ" Tadzictina

"TRK" Turectina

"TTT" Tatarstina

"TUK" Turkmenstina

"UKR" Ukrajinstina

"URD" Urdstina

"UZB" Uzbectina

"VIT" Vietnamstina

"WOL" Wolofc¢ina

"XHO" Xhostinaa

"YOR" Jorubstina

"ZUL" Zulustina
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8.5.4 Poznamka uzivatele do souboru sestavy alarmi

Prostfednictvim pfikazu Zadat poznamku v nabidce Zkouska je mozné vlozit signalizaci do souboru sestavy
alarmd aktudlniho mésice (MONTHxx.TER). Polozka nabidky je aktivovana se stejnou nebo vy&si Grovni hesla nez
je heslo servisni sluzby.

8.6 Nastroje

8.6.1 Prizplsobit...

Pfikaz Ize zvolit v menu Ndstroje->PFizpisobit...
Umozfiuje nastaveni maximalné 20 programil, jejichz provadéni bude muset byt zahajeno z menu Ndstroje
softwaru Albatros.

Nastroje X

Struktura menu Pfidat... QK

ViewRer.exe

Odstranit Zrugit

Premistit nahoru

Premistit dold
Prikaz: ChAlbatros\bin\ViewRer.exe
Text v menu: ViewRer.exe
Argumenty: STER
[ Zadost o argumenty

Uroven aktivace

(®) Uzivatel
() Servisni sluzba
O Vyrobee
Tpa
Konfigurace menu Nastroje
Struktura menu: Je zde uveden seznam programil zobrazenych v menu Ndstroje. .
Prikaz: Nazev programu, ktery musi byt proveden. V ramci volitelnych funkci muze byt definovan

také adresar, ve kterém je archivovan program v pfipadé, Ze by byl odliSny od adresare,
ze kterého byl spustén Albatros ze slozky, ve kterém operacni systém hleda spustitelné
soubory (windows proménné prostiedi PATH).
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Text v menu: Jedna se o nazev, ktery ma byt zobrazen v menu Nastroje za ucelem identifikace
spustitelného programu.
Argumenty: Jakékoli kombinace argumentl prikazového Fadku, ktery program potiebuje ke svému

spravnému spusténi. Je mozné vlozit dynamické argumenty.$Ter Napfiklad pouzitim
fetézce $TER v provedeni ViewRER se otevie soubor protokolu aktualniho mésice.

Nasleduje seznam argument(:

$File Kompletni cesta aktudlniho souboru.

$FileName Nazev souboru a pfipony aktualniho souboru.

$FileDir Disk a adresar aktualniho souboru.

$Ter Kompletni cesta souboru protokolu chyb aktualniho mésice.

$DirModule Disk a adresar obsahujici MODx aktualniho souboru.

$Module Nazev modulu aktualniho souboru.

$Bin Disk a adresar obsahujici spustitelné soubory softwaru Albatros.

$Tpalni Kompletni cesta inicializa¢niho souboru tpa.ini

$ReqDirModule Cesta (jednotku a slozku) ve formé Albatros. Pokud mate vice
Moduly se otevie okno pro vybér modulu.

$ReqModule Modul pocet albatrosa. Pokud méate vice modull je otevien
Vybér okno Cislo modulu.

$ReqFile Nazev souboru. Otevie se okno s pozadavkem na nazev souboru. Vybrany soubor bude

predan mezi tématy programu, ktera budou provedena.

Zadost o argumenty: V piipadé této volby bude pii kazdém spusténi programu zobrazeno dialogové okno pro
zadani argumentd odlignych od téch, které byly nastaveny prostiednictvim polozky
Argumenty, a které Ize ménit v zavislosti na zplsobu spusténi programu.

Argumenty X

Argumenty | STER|

oK Zrusit

Slouzi k vymezeni argumentt spusténi programu

Uroveii aktivace: Slouzi k nastaveni zobrazovani programu v menu Nédstroje. Programim pro zkouseni
v v.v . ’ v ’ o
nebo zménu dat softwaru Albatros se obvykle pfifazuje Uroven vyrobce. Programum pro
editovani obrabéni provadénych na stroji se pfifazuje Groven aktivace uZivatele.

Editovani nékterych poli miize prob&hnout také prostiednictvim pouZiti tla¢itka [PFidat]. Toto tladitko otevie
dialogové okno PFidat nastroj, které slouzi k volbé& programu, ktery méd byt spustén. K druhlim povolenych
spustitelnych souborl patii .EXE, .COM, .PIF, .BAT.

Pfi zavreni dialogového okna s potvrzenim dat je program vioZzen do okna Struktura menu a nazev programu a
adresare, do kterého patfi, do fadku PFikaz.

K ostatnim pfitomnym tla¢itkim patii [Odstranit], [PFemistit nahoru], [PFemistit dol(i] a tato tlacitka se
pouZivaji pro vymazani programu a pro sefazeni seznamu programl.

8.7 Prohlizec

8.7.1 Prohlizeé

Prohlize¢ predstavuje funkci softwaru Albatros, kterd pouziva informace vytvorené kompildtorem pro vytvoreni
databdze pro rychlé hledéni symboll definovanych ve funkcich.

Tato funkce je aktivni pouze v pfipadé Urovné hesla, ktera je stejna jako Uroven vyrobce nebo ji prevysuje.
Pouzitelné prikazy Ize zvolit v menu Ladéni.

S prohlize¢em je mozné:

o Umistit kurzor na radek, ve kterém je poprvé definovana funkce, proménna nebo konstanta modulu,
skupiny nebo knihovny. (v menu Ladéni->Prejit na definici)

e Umistéte kurzor na fadky, ve kterych se nachazeji reference funkce, zafizeni, proménné modulu nebo
skupiny, instrukce GPL (s vyjimkou instrukci FCALL a FRET). (v menu Ladéni->Prejit na odkaz za
uc¢elem zobrazeni predchoziho nebo nasledujiciho odkazu zvolte v menu polozky Ladéni->Predchozi
nebo Ladéni->Nasledujici)

Proménné skupiny jsou spravovany v okné editovani skupiny, do které patfi.
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Za ucelem aktualizace prohlizece pfi pfechodu na novou verzi se doporucuje jako prvni operaci provést ulozeni
globalnich proménnych a poté provést prikaz Soubor->Kompilovat Vse.

Béhem faze editovani funkci se ztrati souvislost mezi textem a vyhledavanymi symboly a bude obnovena teprve
ve fazi archivovani.

8.7.2 Vyhledat Identifikator

Prikaz Ize zvolit v menu Odlad’ovani->Vyhledat Identifikator. Slouzi k otevieni dialogového okna pro zadani
nazvu symbolu, ktery ma byt vyhledan v kédu GPL. Na zdkladé nastaveného Druhu vyhledani je identifikovana
definice nebo prvni odkaz symbolu.

Zadany nazev miZe mit nize uvedené charakteristiky:
¢ Neobsahuje zadny znak '.' (teCka): Bude vyhledan ve vsech souborech funkci
¢ obsahuje pouze jeden znak '.' (tecka): Nazev, ktery predchazi tecce, bude povazovan za nazev
skupiny a symbol bude vyhledan pouze v této skupin€. Kdyz jsou napfiklad definované dvé funkce s
nazvem VisError, jedna ve skupiné MAIN a druha ve skupiné JEDNOTKY POHYBU V OSACH (JPVO),
pfi napsani identifikatoru JPVO.VisError se kurzor presune na prvni fadek funkce VisError skupiny
JPVO.
e obsahuje dva znaky '.' (tecka): Nazev, ktery predchazi prvni teCce, je povazovan za nazev skupiny
a nazev, ktery predchazi druhé tecce, je povazovan za nazev podskupiny; symbol bude vyhledan v
této podskupiné.
o kdyZ konci znakem "*' (hvézdi¢ka), budou se brat v Gvahu vSechny symboly, které zacinaji znaky,
které predchazi hvézdicce.
V pfipadé, Ze se vyskytne nejednoznacnost ve vyhledani symbolu, bude otevieno dialogové okno, v némz budou
zobrazeny vSechny symboly s poZzadovanym nazvem. V tomto okné bude mozné zvolit poZzadovany symbol.

Nize je uveden popis vyznamu specialnich symbolli pouZitych v seznamu pro volbu identifikatoru.

Symbol Popis

instrukce GPL

konstanta modulu nebo skupiny nebo knihovny
proménna modulu nebo skupiny

@t proménnd knihovny

B vektor knihovny

=z

TR

matrice knihovny
funkce knihovny

3

hlaseni skupiny
navésti
mistni proménna

mistni vektor

mistni matrice
jednoduchy parametr

parametr vektor

G b [ [md[o) 2

parametr matrice

8.7.3 Seznam dostupnych tlacitek rychlé volby

Pro aktivaci piikaz( Prohlize¢e je mozné zvolit poloZzky menu Ladéni nebo plsobit pfimo z kldvesnice.
Je tfeba pouzit tato tlacitka:

Tlaéitko Popis

F2 slouzi k premisténi kurzoru na rfadek, ve kterém je definovan zvoleny symbol. Kdyz
je v databazi prohlize¢e definovano vice symboll se zvolenym nazvem, dojde k
otevreni dialogového okna, ve kterém bude uZivateli poskytnuta moznost volby
pozadovaného symbolu.

Shift+F2 slouzi k prfemisténi kurzoru na prvni odkaz zvoleného symbolu. V pfipadé
nejednoznacnosti dojde k otevreni dialogového okna pro volbu zvoleného symbolu.
Ctrl+F2 slouzi k otevfeni dialogového okna pro volbu zvoleného symbolu

Ctrl+'+' nebo Ctrl4+PgUp  slouzi k pfemisténi kurzoru na nasledujici odkaz (pouzijte '+' Ciselné klavesnice)
Ctrl+'-' nebo Ctrl+PgDown slouzi k pfemisténi kurzoru na predchozi odkaz (pouzijte '-' ¢iselné klavesnice)
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9

9.1

Doplnkové programy
XConfMerge: program pro slouceni konfigurac¢niho souboru

XConfMerge je nastroj, ktery provadi slouceni konfigura¢niho souboru. Spousti se z pfikazového Fadku ze slozky
bin, protoze XConfMerge Cte soubor tpa.ini.

Soubory, prectené z XConfMerge jsou:
e hardware.xconf: obsahuje data virtualné-fyzického a konfiguraci hardwaru (fyzické)
e devices.xconf: obsahuje data konfigurace skupin, podskupin a zafizeni (logickych)

e devices.xming: obsahuje prelozitelna hlaseni. V kazdém pfipadé jsou zohlednény vSechny soubory
jazyka, pfitomné ve slozce

e addresses.xdb: obsahuje logické adresy zafizeni.
K argumentdm, které je tfeba pfedat, patfi:
e slozka, ze které maji byt precteny nové soubory;
o ¢&islo modulu, na ktery se vztahuje uZivatelsky pfizplsobena funkce. KdyZ neni uvedeno 7adné ¢&islo,
bude jako prednastavena hodnota povazovana 0.

Cesta, ze které Ize Cist soubor ur¢eny k aktualizaci, ktera je stejna jako ta, na kterou se zapisuje soubor ziskany
postupem slouceni, je odvozena z dat, nastavenych v tpa.ini.

Upozornéni: soubory, které jsou urceny k aktualizaci, jsou prepsany, a nebude provedeno zadné automatické
zalohovani.

Pravidla pro slou¢eni konfiguraénich soubord skupin jsou:

1. Kdyz v obou souborech existuje stejnad skupina, podskupina nebo zafizeni, zachovavaji se data a
aktivace starého souboru.

2. Kdyz skupina, podskupina nebo zafizeni existuje pouze v novém souboru, data a aktivace budou
zkopirovana.

3. Kdyz skupina, podskupina nebo zafizeni existuje pouze ve starém souboru, tento bude odstranén.
Pravidla pro slouceni konfigura¢niho souboru hardwaru a virtualné-fyzického:

1. Kdyz v obou souborech existuje stejny hardware, zachova se hardware a virtualné-fyzické nového
souboru s aktivacemi, urenymi ve starém souboru.

2. Kdyz hardware existuje pouze v novém souboru, zachova se novy hardware se svou aktivaci a nové
virtualné-fyzické.

3. Kdyz hardware existuje pouze ve starém souboru, bude odstranén spolu s virtualné fyzickym.
Pravidla pro slouceni souboru logickych adres:
1. KdyZ se soubor nachéazi ve slozce soubord, uréenych k importu, budou zachovény logické adresy
uZivatelsky pFizplisobené funkce a budou pfifazeny nové adresy novym zafizenim, jsou-li néjaké
soucasti.

2. KdyZ se soubor nachézi ve sloZce soubord, uréenych k importu, logické adresy, které se v ni nachazeji,
budou precteny a pouzity.

Pravidla pro slou¢eni soubord hlageni:
1. Nebude provedeno zadné slouceni, ale novy soubor bude zkopirovan do slozky modulu.

Po ukonceni provadéni nastroj pro slouceni vrati nasledujici hodnoty:

0 vSechno OK;
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1 slouéeni soubord nebylo ukon&eno Uspésné;

2 nebyly definovany argumenty;

3 ¢islo modulu, které bylo pfedano jako argument, je chybné;
4 slozka, uvedena jako prvni argument, neexistuje.

9.2 XParMerge: program pro slouceni dvou soubori
parametrizovani

XParMerge je nastroj, ktery provédi slou¢eni dvou souborll parametrizovani.

Spousti se z pfikazového Fadku ze slozky bin, protoZe XParMerge &te soubor tpa.ini. K argumentlm, které je tfeba
predat, patfi: ndzev nového souboru a ¢islo modulu, na ktery se vztahuje.

Cesta, ze které Ize Cist soubor uréeny k aktualizaci, a ta, na kterou se zapisuje soubor ziskany postupem
slouceni, je odvozena z dat, nastavenych v tpa.ini.

Upozornéni: nebude provedeno zadné automatické zalohovani starého souboru parametrizovani, ale bude
prepsan.

Pravidla pro slou¢eni souborll technologického parametrizovani:
1) Kdyz v obou souborech existuje stejna kontrola, bude podrzena hodnota starého souboru, ale aktualizuji se

ostatni parametry, které ji definuji (zruSeny, viditelny, ndzev proménné GPL...), po jejich prevzeti z nového
souboru;

2) KdyzZ je v novém souboru definovana kontrola, kterd neexistuje ve starém souboru, kontrola bude podrzena;
3) Kdyz je ve starém souboru definovana kontrola, ktera neexistuje v novém souboru, kontrola bude odstranéna.

Pravidla pro slou¢eni soubord technologického parametrizovani:

1) Kdyz je souvisejici funkce dialog nového souboru odliSna od souvisejici funkce dialog nového souboru, kdyz
jsou soucasti, budou aktualizovany ty starého souboru (odebrany nebo pfidany nové kontroly);

2) Kdyz je souvisejici funkce dialog nového souboru stejna jako souvisejici funkce dialog starého souboru, funkce
dialog nového se pridaji k funkcim dialog starého;

3) Kdyz je souvisejici funkce dialog pfitomna pouze ve starém souboru, bude odstranéna spolu s jejimi funkcemi
dialog.
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10 Jazyk GPL

10.1 Zakladni principy
10.1.1 Uvod a jazyk GPL

Jazyk GPL (General Purpose Language - Jazyk pro vSeobecné ucely) je jazyk pouzivany pro vytvareni funkci
systému Albatros.

Jeho struktura je velmi podobna jazyku BASIC, ale je charakterizovana pfitomnosti mnoha specifickych instrukci
pro fizeni zafizeni.

Jazyk je tvoren vice nez 200 instrukcemi nazvanymi instrukce, které jsou kvili vyhodnosti rozdéleny do vice
skupin tvorenych instrukcemi se souvisejicimi funkcemi.

Jazyk je dale multitaskovy, tj. umoZfiuje souc¢asné provadéni vice tkold.

Typicka syntaxe instrukce GPL
Instrukce GPL maji véechny podobnou strukturu, ktera je zachycena na nize uvedeném schématu:

nazevinstrukce parametr-1, parametr-2, ..... parametr-N
Polet skuteéné pFtomnych parametrl bude zaviset na samotné instrukci a na kontextu, ve kterém je pouZita;
obecné plati, e maximalni pFipustny pocet parametrd pro instrukci nebo funkci GPL je 120. V nékterych pfipadech

se miZe stat, e parametry nebudu pfitomné.

Minimalnim blokem kodu GPL je funkce.

Rozdéleni kédu do skupin

Kéd GPL se rozdéluje do blokd, které zrcadli logické rozdéleni stroje do skupin. Pro kaZzdou skupinu proto budeme
mit soubor obsahujici jemu pfifazeny kéd. K souborlim obsahujicim kéd skupin, pfitomnym ve stroji, se pfidruzuje
soubor globalnich proménnych a konstant, které jsou patrné z kédu GPL vSech skupin, a knihovny. Ty obsahuji
kod, ktery neni vazan na konfiguraci stroje, a proto jej Ize snadno prenést z jednoho stroje do druhého.

10.1.2 Konvence a terminologie

Vas

Hlavni prijaté vyrazy

ARGUMENT Jedné se o jeden z argumentd instrukce; v zavislosti na druhu instrukce miize byt
definovan jako konstanta, proménna nebo jako parametr, v zavislosti na druhu
instrukce; nachézi-li se v hranatych zavorkach ([ 1), znamena to, Ze mize byt
vynechdan, co? mé samoziejmé za nasledek odligny zplsob provedeni instrukce

KLICOVE SLOVO Jedna se o argument, ktery se voli mezi argumenty s prednastavenou hodnotou, a
obvykle je psan velkymi pismeny; seznam klicovych slov je dodan na specifické
strané napovédy

PARAMETR Jednd se o argument instrukce nedefinovany uvnitf samotné instrukce, ktery je
stejné jako parametr prfedan funkci pfi jejim provedeni; nékdy se také oznacuje
vyrazem parametrizovany argument

KONSTANTA jedna se o argument definovany nem&nnym zplisobem prostfednictvim metapfikazu
CONST nebo argument, ktery je stanoven nem&nnym zplsobem uvnitF instrukce

PROMENNA Jednd se o argument, ktery byl definovan jako globalni proménna modulu nebo
skupiny, prostfednictvim instrukce LOCAL, a miZe byt zorganizovan jako
jednoducha proménna, vektor nebo matrice. Viz Proménné

PARAMETR KONFIGURACE Jedna se o argument, ktery byl definovan v konfiguraci, jako napfiklad parametry
jednotky pohybu v ose

Argumenty, které se nejvic vyskytuji v popisu instrukci

Nize jsou uvedeny vyrazy vztahujici se na argumenty, které se Casto pouzivaji v syntaxi instrukci GPL, pficemz
za kazdym je uveden pfislusny popis. V pfipadech, kdy argument mdZe nabyt hodnoty odli&né od nize popsanych
hodnot, bude jeho popis uveden v ¢asti Argumenty na strané vénované napovédé k instrukci.
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nazevvstupu
nazevvystupu
nazevpriznaku
nazevportu
nazevcasovace
nazevpocitadla
nazevfunkce
nazevprogramu

jednotkapohybuvose

konstanta
hodnota
promenna
promennazarizeni
matrice

vektor

navesti

stav

casovylimit

poloha
polomer
uhel
pocetotacek
rychlost
smer

operand
vysledek
nazevzarizeni
konstantestr
promennaestr
operator

typ

parametr zafizeni

nazev zarizeni digitalniho vstupu

nazev zafizeni digitalniho vystupu

nazev zafizeni prepinace pfiznaku nebo bitu pfiznaku

nazev zafizeni portu vstupu, portu vystupu nebo portu pfiznaku

nazev zarizeni ¢asovace

nazev zafizeni pocitadla

nazev funkce (plati také jako parametr zafizeni v pfipadé ERRSYS.)

nézev podprogramu, odpovida ndvésti, ze kterého je tfeba vychazet kvili
vysvétleni; vyvolani podprogramu se provadi prostfednictvim instrukce "CALL
nazevpodprogramu".

nazev jednotky pohybu v ose

znak, celé cCislo, double nebo klicové slovo

konstanta nebo proménna (typ zavisi na instrukci)

nazev proménné, prvek vektoru nebo prvek matrice

nazev parametru zarizeni

nazev matrice

nazev vektoru

nazev navésti skoku nebo nazev podprogramu.

logicky stav, ktery mize byt ZAP. (ON) nebo VYP. (OFF), nebo 1 nebo 0
casovy limit, do kterého musi dojit k uréité udalosti, nebo doba opozdéni
(konstanta nebo proménna)

hodnota polohy (konstanta double nebo proménna double)

hodnota poloméru (konstanta double nebo proménna double)

hodnota Uhlu (konstanta double nebo proménna double)

pocet otacek (konstanta double nebo proménna double)

hodnota rychlosti (konstanta float nebo proménna float)

otaceni ve sméru nebo proti sméru hodinovych ruci¢ek (proménnd nebo
konstanta: CW nebo CCW)

(konstanta nebo proménna nebo nazevzarizeni)

vysledek operace (proménna nebo nazevzarizeni)

nazev typu jakéhokoli zafizeni (nebo parametr zafizeni)

posloupnost znakd uzavfena uvozovkami (napt. "string")

nazev vektoru znak{, tj. fetézec

operatory porovnani, také ve vzajemné kombinaci:

> (vétsi)

= (rovny)

< (mensi)

mohou byt kombinovany svym vzajemnym pfiblizenim, napf. >= (tj. vétsi nebo
rovny)

typ konstanty nebo prom&nné: "char" (8 bitd), "integer" (32 bitd), "float" (32
bitd), "double" (64 bitl), "string"

jedna se o proménnou, kterd zastupuje zafizeni. Zafizeni jsou definovana v
Konfiguraci.

Hlavni vyrazy pouzivané pro jednotku pohybu v ose

teoreticka (nebo cilova) Aktuaini ,teoreticka" hodnota vnucovana cislicovym fizenim na zakladé algoritmu

hodnota

realna poloha

vysledna poloha

okno dosazeni polohy

velké okno dosazeni polohy

vytvareni profilu rychlosti.

Skutecna poloha jednotky pohybu v ose tak, jak je zaznamenana snimacem

polohy. Lisi se od teoretické polohy o hodnotu nazvanou ,chyba sledovani* nebo

~chyba smycky".

Odpovida naprogramované cilové poloze pohybu. Algoritmus vypoctu profilu
rychlosti zajisti, Zze teoreticka poloha presné dosahne vysledné polohy.

Programovatelny interval, ktery ma jako centralni bod vyslednou teoretickou

polohu: Kdyz se realna poloha dostane dovnitf tohoto intervalu, skute¢ny pohyb

se povazuje za ukonceny.

a okno dosazeni polohy vynasobené faktorem nastavitelnym prostfednictvim
instrukce SETBIGWINFACTOR.
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chyba sledovani Rozdil, okamzik po okamziku, mezi teoretickou a redlnou polohou jednotky
pohybu v ose: Obvykle je pfimo umémy rychlosti pfesunu a nepfimo Umérny
»Zisku proporcionalni smycky".

proporcionalni zisk [smycky] Programovatelny parametr regulace jednotky pohybu v ose: Urcuje pomér mezi
aktualni rychlosti a pfislusnou chybou sledovani.

feed forward Programovatelny parametr regulace jednotky pohybu v ose: UrCuje pfimy
pfispévek (proporcionalni programované rychlosti) aplikovany na ovladani
rychlosti pohonu (dopfedné fizeni). UmoZzfiuje snizit hodnotu chyby sledovani pfi
zachovani rychlosti a proporcionalniho zisku.

feed rate override Procentualni podil z naprogramované rychlosti (pfekryti rychlosti dopfedného
Fizeni). Tento parametr umoZfiuje snizit rychlost provadéni vi¢i naprogramované
rychlosti v procentudlnim poméru, ktery se mize ménit v rozsahu od 0% do
100%.

tolerance Hodnota presunu, u které se jednotka pohybu v ose li§i od plvodni drahy pohybu
v interpolaci vice jednotek pohybu v osach na rozhrani dvou po sobé
nésledujicich blokd presunu.

mechanicka viile Prostor mezi drazkou a zubem ve dvojici ozubenych kol

10.1.3 Proménné

Proménné jsou schranky na informace, které jsou pouzivény jazykem GPL k uloZeni hodnot potFebnych pro pribéh
programu.

Proménné jsou charakterizované ,druhem", ktery odzrcadluje vlastnosti informace, ktera do nich bude ukladana.
Kazdé proménné je dale pfifazena viditelnost definovana jako celky nebo podcelky kodu, které na ni mohou
plsobit (provadét ¢teni a zapis).

Druhy dat

JEDNODUCHA nebo SKALARNi DATA
GPL podporuje jednoduché a sdruzené druhy dat. Druhy jednoduchych dat jsou podobné tém, které jsou k
dispozici ve vét3in& programovacich jazykd:

Char
Jedna se o celé Cislo se znaménkem v intervalu [-128 ; +127] a jeho délka je 1 byte.
Deklarovani proménné druhu Char je provadéno prostrednictvim nize uvedené syntaxe:

NazevPromenne as char

Integer

Jedna se o celé Cislo se znaménkem v intervalu [-2147483647 ; +2147483647] a jeho délka je 4 byte
(odpovida druhu long v C).

Deklarovani proménné druhu Integer se provadi prostfednictvim nize uvedené syntaxe:

NazevPromenne as integer

Hodnota s plovouci desetinnou ¢arkou (float)

Jedna se o Cislo s plovouci desetinnou ¢arkou v intervalu [-3,402 E+38 ; +3,402 E+38] a jeho délka je 4
bajty (obvykle se pouziva pro vyjadreni rychlosti).

Deklarovani proménné druhu Float se provadi prostfednictvim nize uvedené syntaxe:

NazevPromenne as float
Double Jedna se o Cislo s plovouci desetinnou ¢arkou v intervalu [-1,797 E+308 ; 1,797 E+308] a jeho délka
je 8 bajtd (obvykle se pouziva pro vyjadieni poloh).
Deklarovani proménné druhu Double se provadi prostrednictvim nize uvedené syntaxe:

NazevPromenne as double

Tyto druhy dat mohou byt pouZity soucasné ve stejném vyrazu. GPL provede automatickou konverzi, aniz by na
to néjak upozormoval. Proto je tfeba vénovat pozornost mozné ztraté informace, ke které by mohlo dojit pfi
pouziti rznych druhl dat ve stejném vyrazu.
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V nékterych situacich konverze neni dovolena. V téchto pfipadech jsou obvykle vysledkem upozornéni ze strany
kompildtoru nebo chyby systému.

SDRUZENA DATA

Pole (Array)

Jedna se o celek proménnych jednoduchého druhu, kdy vSechny jsou stejného druhu, ziskany pfifazenim
indexu k nazvu proménné. Index je uzavien do hranatych zavorek. Kdyz se pole (array) nazyva ,parametry",
prvni prvek celku bude oznacen ,parametry[1]", druhy ,parametry[2]" apod.

Pole (Array) méa pevny pocet prvkd, ktery musi byt definovan pfi deklarovani. Typicka struktura deklarovani
pole se fidi nize uvedenou syntaxi:

parametry[10] as integer

Kde parametry[10] specifikuje, Ze nazev pole (array) je ,parametry" a Ze je tvoreno 10 prvky; as integer
definuje jednoduchy druh data jednotlivych prvkd pole, kterym je v tomto pFipadé integer.

Pole (Array) mohou byt tvofena jednoduchymi daty nebo fetézci.

Jedno pole miZe byt tvofeno maximalné 262144 prvky.

Vektory mohou byt inicializovany pfimo v kédu GPL v okamziku deklarovani. Syntaxe GPL miZe byt:
[READONLY] vektor[pocetradku] as integer = 1,2,3,4

[READONLY] vektor[pocetradku] as string = ,jeden", ,dva"“, ,tfi", ,Ctyfi"

Matrice

Matrice jsou dvourozméma pole (array), tedy prom&nné, kterym jsou pfifazeny dva indexy. Matrici mizeme
pfitadit tabulce dat rozdé&lené na radky a sloupce. Pro oznadeni poli tabulky miZeme definovat, ve kterém
fadku a ve kterém sloupci tabulky se nachazi. Prvni index odpovida cislu radku a druhy cislu sloupce.

Na rozdil od poli (array) mohou matrice obsahovat vzajemné odliSné druhy dat pro kazdy sloupec, ale
nembzeme ménit druh uvnit¥ samotného sloupce.

MdZeme napfiklad definovat matrici, ve které je prvni sloupec druhu integer a druhy druhu float. NemiZzeme
vSak mit matrici, ve které mame v prvnim sloupci integer a float a ve druhém mame char a double. Pokud jde
o druhy dat prvkd, které tvoii radky, musi byt véechny fadky stejné.

Deklarovéani matrice miiZze byt provedeno podle nize uvedenych syntaxi:

offset[10] as double double double
rozmery_dilu[50] as float:delka float:sirka float:tloustka

Pfi druhém druhu deklarovani je pfifazen popisek nebo symbolicky nazev kazdému sloupci. Symbolické nazvy
sloupcl jsou uZite¢né pFi praci s matricemi velkych rozmérd. V téchto situacich je tézké pamatovat si
vyznam veli¢in uloZenych v kazdém sloupci matrice. Symbolicky ndzev nam umoznuje okamzité identifikovat
druh dat, se kterym pracujeme. Napf. ,Posun[1][3]" je méné jasny nez ,Posun[1].jednotkapohybuvose_X".
Matrice mohou obsahovat pouze data jednoduchého druhu. Nemohou se napfiklad vytvaret matrice, které
obsahuji Fetézce. Matrice mize byt tvoFena maximalné 262144 tadky.
Matrice mohou byt inicializovany pfimo v kédu GPL v okamziku jejich deklarovéni. Syntaxe GPL mize byt:
[READONLY] nazevmatrice[cisloradku] as double double integer double = _

1.1, 2.2, 3, 0.1 _
1.2, 3.4,5, 0.1 _
2.1,5.6,6,0.1
Retézce
Retézce jsou soubory znakd, tedy daty typu char, které jsou véak spravovany specidlnim zptisobem, protoze
predstavuji Citelny text.
Retézec je velmi podobny poli (array) prvkl char. Nejvétsim rozdilem je pitomnost ukonéovaciho znaku,
ktery je automaticky priddvan na konec fetézcd. GPL poskytuje nékteré instrukce, které umozfiuji
manipulovat fetézce.
Obvykle jsou Fetézce pouZity pro zapis hlaseni Citelnych uZivatelem na displej nebo do souboru zdznami.
Deklarovéni proménné druhu Retézec miize byt provedeno podle nize uvedenych syntaxi:

NazevPromenne as String
NazevPromenne as String[20]

V ptipadé prvniho druhu deklarovani je pfifazen pfednastaveny rozmér 256 bajtl. Ve druhém pfipadé se
definuje maximaini rozmér retézce.

Hodnoty fet&zce jsou sekvence znakd, ohrani¢ené uvozovkami. Pfiklad: ,Stisknéte tladitko".

Pro zadani znaku ‘"’ (uvozovky) je tfeba jej zadat dvakrat. Priklad: “Stisknéte tlacitko “”Start”"”.
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Pro zadani znak{ prostfednictvim ¢iselného kédu se dovniti fetézce zapidi znaky \u, po kterych
nasleduje c¢iselnd hodnota Sestnactkového znaku. Pfiklad: \u20ac je symbol eura. Pfi napsani “\u20ac
15,6" je vysledkem € 15,6.

Konverze dat

Ve véech matematickych vyrazech, s vyjimkou instrukce EXPR, jsou datové druhy operandd konvertovéany na
datovy typ prom&nné vysledku, a poté je provedena operace. Je dileZité vénovat velkou pozornost deklarovani
datovych druh(, protoze mohou ovlivnit vysledek. Nize uvedena tabulka je pFikladem moznych zmén vysledk{ na
zakladé datového druhu:

dilkd Operand 1 (Integer) Operand 2 (Double) Vysledek (char)
0

3 5,0

5 1,9 5

1200 107,2 Nedefinovan
1200 250,0 Nedefinovan

dilka Operand 1 (Double) Operand 2 (Double) Vysledek (Double)

3 5,0 0,6

5 1,9 2631
1200 107,2 11 194
1200 250,0 4,8

V pfipadé, Zze operandy nejsou stejného druhu, bude v instrukci EXPR provedena automaticka konverze a druh
vysledku operace je stejny jako ten z obou, ktery je vétsi, na zakladé nize uvedeného pravidla:

e char <integer

o float < double

e char nebo integer < float nebo double.

Po vyfeseni vyrazu je vysledek konvertovan na druh proménné vysledek.

EXPR Operand 1 (Double) + Operand 2 / Operand 3 (Float) Vysledek (Integer)
(Integer)
900,0 + 100 / 400,0 900
EXPR Operand 1 (Double) + Operand 2 / Operand 3 (Float) Vysledek (Double)
(Integer)
900,0 + 100 / 400,0 900,25

Deklarovani a viditelnost proménnych

Prohlaseni proménnych a konstant mohou byt provedena pouze v nékterych specifickych mistech kédu GPL.
Lze definovat proménné:

¢ Globalni proménné modulu

¢ Globalni proménné skupiny

e Mistni (pouze proménné)

¢ Globalni proménné knihovny

Maximalni pocet deklarovatelnych globalnich proménnych (modulu a skupiny) je 2048.

Je mozné definovat modifikatory, které pfifazuji proménnym pfidavné vlastnosti.

Globalni proménné modulu

Globalni promé&nné modulu jsou obsazeny ve specifickém souboru, ke kterému je mozny pfistup volbou polozky
Soubor->0tev¥Fit globalni proménné.

Deklarovani se v souladu s predchozimi odstavci provadi uréenim nazvu proménné, po kterém nasleduje klicové
slovo ,AS", a poté druh data (nebo druhy dat v pfipadé matric).

Tyto proménné jsou viditelné pfimo kédem vSech skupin.

Globalni proménné skupiny

Globalni proménné skupiny jsou definovany na zacatku kdédu tykajiciho se skupiny. Musi byt deklarovany pred
funkcemi GPL.

Tyto proménné jsou viditelné pfimo celym kédem obsazenym uvniti skupiny. Dale je mozné rozsifit viditelnost
téchto proménnych zvenci skupiny jejich deklarovanim jako ,Verejné" (Public).

Verejné proménné nejsou pfimo pfistupné zvenci skupiny. Za Ucelem pfistupu k témto proménnym se pouziva
jejich nazev, pred kterym je uveden nazev skupiny, do které patii. Napfiklad kdyz je tfeba zménit vefejnou
proménnou ,posun® skupiny ,jednotkypohybuvosach" kédem skupiny ,main“, bude tfeba napsat ,SETVAL 10
jednotkypohybuvosach.posun®.
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Pro deklarovani globalni proménné skupiny se pouziva stejna syntaxe jako v pfipadé globalnich proménnych
modulu. Hlavni rozdil spociva v definici vefejnych proménnych.
Pro definovani jedné nebo vice verejnych a soukromych proménnych se pouzivaji popisky ,Public:™ a
,Private:“. Napfiklad:

Public:

offset as double

rychlost as float

Private:

nastroj as integer

Mistni proménné
Mistni proménné se deklaruji uvnitf téla funkce. Musi byt deklarovany pred jakoukoli jinou instrukci s vyjimkou
deklarovani parametrl funkce.
Mistni proménné jsou pfistupné uvnitf samotné funkce.
Tyto proménné jsou vytvareny s hodnotou O (je provedeno pfidéleni potifebné paméti) pouze na zacatku
provadéni samotné funkce a po skonéeni provadéni dojde k jejich znieni (pfislusna ¢ast paméti je uvolnéna).
Globalni proménné jsou vytvareny pfi inicializaci modulu a jsou neustale viditelné v ¢asti ,Diagnostika".
Deklarovani mistni proménné dodrzuje jiz prezentovanou syntaxi, ale musi ji predchazet klicové slovo ,LOCAL".
Napfiklad:

Function obrabeni

local poloha_stredu as double

movabs X,poloha_stredu

fret

Globalni proménné knihovny
Globalni proménné knihovny jsou obsazeny v knihovnach kédu GPL. Jsou obdobou globalnich proménnych
skupiny.

Modifikatory

Modifikatory: READONLY

Globalni promé&nné modulu a globalni proménné skupiny mohou byt deklarovany jako READONLY.

Proménna druhu readonly je proménna, jejiz hodnota nemize byt ménéna kédem GPL, ale miZe byt zm&néna
,zvenéi®, tj. z archivu technologickych parametrll softwaru Albatros.

Archiv technologickych parametrd je tvoren databazi, do které jsou ukladany hodnoty, které charakterizuii stroj,
ale které se mohou dlouhodobé& ménit v disledku zm&n samotného stroje nebo v ddsledku provedenych z&saht
mimoradné Gdrzby. Tyto informace jsou obvykle vkldadany do matrice GPL béhem inicializace fizeni.

Pfikladem téchto informaci jsou posuny pracovnich ploch nebo rozméry a technologické parametry nastrojd.

Pfi deklarovani téchto proménnych jako readonly se ochranime pred nahodnymi zménami ulozenych informaci,
které se obvykle nemusi ménit béhem bézné Cinnosti stroje.

MaximaIni rozmér proménné readonly je 128 Kbytd.

Deklarovani proménné readonly se provadi podle nize uvedené syntaxe:

readonly NazevPromenne as druh

Modifikatory: NONVOLATILE

Proménné deklarované NONVOLATILE, se ukladaji do stalé oblasti RAM (vybavené baterii) namisto bézné RAM.
Proto pfi vypnuti Cislicového Fizeni nedochazi ke ztraté hodnot uloZzenych do téchto proménnych.

Deklarovani proménné nonvolatile se provadi podle nize uvedené syntaxe:

nonvolatile NazevPromenne as druh

Napfiklad:
nonvolatile PosunPloch[2] as double:posunX double:posunY double:posunZ

Jako ,nonvolatile® mohou byt oznaceny pouze globalni proménné skupiny a modulu.
MaximélIni celkovy rozmér prom&nnych uloZenych ve stalé RAM je 65536 bytl. Maximaini rozmér jednotlivé stalé
matrice je 1024 bytd.

Prirazeni RANGE

V okamziku deklarovani proménné ji Ize pfifadit rozsah hodnot. Aktudlné se véak neprovadi kontrola dodrzeni limitG
ve fazi provedeni, ale je provadéna pouze kontrola kompildtorem v pfipadé pfifazeni konstantnich hodnot (napf.
pro inicializaci proménné).

Hlavni vyhodou je tedy jakési autodokumentovani kédu.

Definice rozsahu se provadi podle nize uvedené syntaxe:
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NazevProménné Range:valmin..valmax AS druh

Napfiklad:
CisloNastroje Range:1..100 as integer

Prava na Cteni / Zapis
Prava na Cteni a zapis umoznuji uréit minimalni Uroven pfistupu do systému, potfebnou pro zobrazeni (pravo na

¢teni) a zménu (pravo na zapis) jejich hodnoty.
Syntaxe je nasledujici:

NazevPromenne Read=S Write=M AS druh

Klicovymi slovy pouzivanymi pfi uréovani prav jsou:
e READCteni

e WRITE zapis

Pfipustnymi hodnotami jsou:

e U nebo USER uzivatel

e S nebo SERVICE servisni sluzba
¢ M nebo MANUFACTURER vyrobce

e T nebo TPA firma TPA

K prednastavenym hodnotam patfi:
e READCteni pro servisni sluzbu (S nebo SERVICE)
e WRITE zapis pro vyrobce (M nebo MANUFACTURER) a firmu TPA (T nebo TPA)

10.1.4 Konstanty

GPL pocita se ¢tyfmi druhy konstant:
e Integer
e Double
e Char
e String

Konstanty druhu Char jsou deklarovany s pouzitim jednoduchych uvozovek:
Const CobD = 'A'

Konstanty druhu String jsou deklarovany s pouzitim dvojitych uvozovek:
Const MSG = "zahajeni obrdabéni"

Konstanty druhu Integer a druhu Double jsou deklarovany s nasledujici syntaxi:

Const PI = 3.14
const MSGBOX = 12

Pro konstanty druhu Integer se pocita také s binarni a hexadecimalni notaci:

const MASK = $11001001b ; binarni
const MASK = $F5h ; hexadecimalni

Také konstanty skupiny a knihovna mohou byt verejné nebo soukromé.
Syntaxe je obdobna té, ktera byla jiz uvedena pro proménné.
Priklad:

Const'PI = 3.14
const MSGBOX = 12

Const MASK = $11001001b
POZNAMKA: Neexistuji konstanty druhu Float. Desetinné hodnoty musi byt proto jednozna¢né deklarovany jako
Double. Nékdy to mize zplsobit upozorfiujici hlddeni ze strany kompilatoru (kdyZ se pouzivaji instrukce GPL
optimalizovana pro pouziti druhd Float).

Konstanty je mozné definovat jako vysledek vyrazl vypoltu s nasledujici syntaxi:

Cislicové Fizeni



92 Albatros

Consta = 10
Constb = 20
Constc=a+b

Pfipustnymi operatory jsou stejné operatory, jaké jsou pouzity v instrukci EXPR.

Prednastavené konstanty s hodnotou pfifazenou

Jazyk GPL pocitad s nékterymi prednastavenymi konstantami. Tyto mohou byt pouzity pfimo a bez potfeby jejich
definovani.
K prednastavenym konstantdm a odpovidajicim hodnotam patfi:

ON 1
OFF 0
uP +1
DOWN -1
POSITIVE +1
NEGATIVE -1
cw 1
ccw 0
TRUE 1
FALSE 0
NOWAIT 0
WAIT 1
WAITACK 2
STORE 1
NOSTORE 0
NOPLACE 0
com1 0
coM2 1
com3 2
com4 3
COM5 4
COM6 5
com7 6
coms 7
NOPARITY 0
ODDPARITY 1
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EVENPARITY 2

Prednastavené konstanty s hodnotou pFifazenou pfi spusténi softwaru Albatros

Jazyk GPL pocitad s nékterymi prednastavenymi konstantami, jejichz hodnota je ur¢ena pfi spusténi softwaru
Albatros. Mohou byt pouZity v instrukci IFDEF.

_ID_MODULE

_REMOTE_MODULE

_VER_MAJOR
_VER_MINOR
_VER_REVISION

_VER_SP

_VER_FULL

10.1.5 Klicova slova

Cislo aktualniho modulu. Hodnota modulu se musi nachazet v rozmezi
od 0 do 15.

typ modulu. Konstanta ma hodnotu 1, jedna-li se o vzdaleny modul,
hodnotu 0, kdyz se jedna o mistni modul nebo neni urc¢ena, kdyz
modul neni nakonfigurovan v Konfiguraci systému.

Cislo hlavni verze softwaru Albatros. KdyZ je verze softwaru Albatros
3.2.1, hodnota hlavni verze je 3.

Cislo vedlejsi verze softwaru Albatros. Kdyz je verze softwaru
Albatros 3.2.1, hodnota vedlejsi verze je 2.

Cislo revize softwaru Albatros. KdyzZ je verze softwaru Albatros
3.2.1, hodnota revize je 1.

fetézec, ktery popisuje Service Pack, je-li nainstalovan (napfiklad
»Service Pack 1f"); v opa¢ném pfipadé neni urcena.

Cislo kompletni verze. V pfipadé verze 3.2.1 plati $00030201H.

Klicova slova jsou identifikdtory s vyhrazenym pouzitim, které nemohou byt pouzivany jinak.

K dostupnym kli¢ovym sloviim patfi:
Vsechny nazvy instrukci GPL
VsSechny druhy dat
Parametry druhu zafizeni

EXIST

NOTEXIST

LINKED

UNLINKED

FUNCTION
AS
PUBLIC

AUTORUN

R= nebo READ

W= nebo WRITE

Popis vSech instrukci GPL je uveden v navodu ,Instrukce"
Viz Proménné

Viz Parametry druhu zafizeni

pouzivané v instrukci IFDEF pro ovéreni existence skupiny. Viz
instrukce IFDEF

pouzivané v instrukci IFDEF pro ovéreni neexistence skupiny. Viz
instrukce IFDEF

pouziva se v instrukci IFDEF pro aktivaci kompilace blokd kédu,
kdyZ je zafizeni pfipojeno ve virtualné-fyzickém deklarovani. Viz
instrukce IFDEF

pouZiva se v instrukci IFDEF pro aktivaci kompilace blokd kédu,
kdyz zafizeni neni pfipojeno ve virtualné-fyzickém deklarovani. Viz
instrukce IFDEF

Deklarovani funkce. Viz Funkce

Pouziva se pro deklarovani proménnych. Viz Proménné
Jedna se o atribut funkce. Viz Funkce

Jedna se o atribut funkce. Informuje o tom, Ze se jedna o
automaticky spustitelnou funkci. Viz Funkce

Jedna se o atribut funkce nebo proménné. Informuje o Urovni
pfistupu pfi ¢teni. Viz Funkce, Proménné a Pfistupova prava

Jedna se o atribut funkce nebo proménné. Informuje o Urovni
pfistupu pfi zapisu. Viz Funkce, Proménné a Pfistupova prava
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CONST Umozniuje pfifadit pfiznacny nazev, nazvany symbolickd konstanta,
namisto Cisla, znaku nebo fetézce. Viz Proménné

READONLY Jedna se o atribut globalni proménné. Viz Proménné
NONVOLATILE Jedna se o atribut globalni proménné. Viz Proménné

PRIVATE Jednd se o atribut funkce. Viz Funkce

RANGE Pouziva se pro definici intervalu hodnot proménné. Viz Proménné
USER Jedna se o atribut funkce nebo proménné. Signalizuje druh

pfistupu, v tomto pfipadé uzivatele. Viz Funkce nebo Proménné.

SERVICE Jedna se o atribut funkce nebo proménné. Signalizuje druh
pfistupu, v tomto pfipadé Udrzbu. Viz Funkce nebo Proménné.

MANUFACTURER Jedna se o atribut funkce nebo proménné. Signalizuje druh
pfistupu, v tomto pfipadé vyrobce. Viz Funkce nebo Proménné.

TPA Jedna se o atribut funkce nebo proménné. Signalizuje druh
pfistupu, v tomto pfipadé TPA. Viz Funkce nebo Proménné.

10.1.6 Funkce

Funkce predstavuji minimalni blok kédu GPL. Instrukce GPL nemohou byt viozeny sekvencné do souboru, ale je
treba je seskupit do funkci. Maximalni pocCet prohlasitelnych funkci je 8191.

Z hlediska kompilatoru jsou funkcemi véechny bloky kédu GPL, které zacinaji fadkem, na némz je prvnim slovem
slovo FUNCTION. Neexistuje vsak klicové slovo, které identifikuje konec textu funkce: Funkce konc¢i na rfadku,
ktery predchazi zacatek dalsi funkce nebo konec souboru, ktery obsahuje funkce.

Syntax pro definovani funkce je:

FUNCTION NézevFunkce Attributy
Parametry
Mistni proménné
Seznam instrukci GPL

Funkce je dale specidlnim druhem zafizeni softwaru Albatros. Sdili se zafizenimi nékteré vlastnosti: jedinecny
nazev (neprelozitelny), indikator viditelnosti (zda se jedna o zafizeni vefejné, nebo ne), Uroven pfistupu pfi ¢teni
a uroven pfistupu pfi zapisu (viz nize uvedeny odstavec).

Pristupova prava

Pfistupovym pravim umozfiuji vymezit minimalni Grover pristupu do systému, kterd umozriuje jeho viditelnost
(prévo na Cteni) a proveditelnost (pravo na zapis).

Syntaxe je nasledujici:

Function NazevFunkce READ=S WRITE=M

Prava jsou identifikovana klicovymi slovy READ (Cteni) a WRITE (provadéni)
K hodnotam, které odpovidaji Grovnim pfistupu a které Ize pfifadit, patfi:

¢ U nebo USER uzivatel

e S nebo SERVICE servisni sluzba
¢ M nebo MANUFACTURER vyrobce

e T nebo TPA tpa

K prednastavenym hodnotam patfi:
e READ  cCteni pro servisni sluzbu (S nebo SERVICE) a uzivatel (U nebo USER)
e WRITE zapis pro vyrobce (M nebo MANUFACTURER) a tpa (T nebo TPA)

Funkce Autorun

Funkce druhu autorun je provadéna automaticky pfi inicializaci stroje.

Funkce autorun se vyznacuji tim, Ze po svém ukonéeni v disledku chyby systému jsou nasledné spoustény
automaticky.

Syntaxe je nasledujici:

Cislicové Fizeni



Jazyk GPL

95

Function NazevFunkce autorun

Staci tedy pridat k deklarovani funkce modifikator ,autorun®.

Funkce Public

Obvykle mize byt provadéni funkce zahajeno (vyvoldno) vyhradné z kédu, ktery se nachazi uvnitf souboru
skupiny. Aby mohlo byt provadéni funkce zahajeno z kédu GPL jiné skupiny, musi byt funkce druhu public. Syntax
pro definovani funkce public je nasledujici:

Function NazevFunkce public

Staci tedy pridat k deklarovani funkce modifikator ,public®.
Vyjimkou jsou funkce, které nalezi do meziskupiny, které jsou vzdy druhu public.

Funkce Podskupiny

Funkce miZe byt pfifazena podskupiné jednodude tak, Ze se pfed nazvem funkce uvede nazev podskupiny. Nazev
podskupiny a nazev funkce se musi oddélit teckou ,.". Napfiklad nize uvedena funkce patfi do podskupiny ,X"
skupiny ,JednotkyPohybuvOse".

Function X.vynulovani
local vel as float
movabs X,100
waitstill X

Fret

Asynchronni funkce
Asynchronni funkce bude automaticky vyvolana Cislicovym Fizenim pfi vzniku udalosti, na kterou je tato funkce
vazana.
Existuji tfi druhy téchto udalosti:

e Zména stavu digitalniho vstupu: instrukce ONINPUT

e Zména stavu bitu pfiznaku nebo prepinace pfiznaku: instrukce ONFLAG

e Vznik chyby systému: instrukce ONERRSYS
Pfi vzniku udalosti bude vyvolana funkce (ne jako samostatna uloha, ale v kontextu Uloh, v némz byla provedena
pfislusna instrukce ON...) jako implicitni FCALL implicita, a to ihned poté, co aktualni instrukce ukoncila své
provadéni.
Asynchronni funkce typicky slouZi pro spravu nouzovych situaci a musi byt velmi rychlé. Z tohoto ddvodu tyto
funkce nemohou pouzivat jakoukoli instrukci GPL, ale podmnozinu, kterad zarucuje kratké doby provadeéni.

Funkce se vstupnimi parametry (parametrické)

Funkce miZe mit deklarované parametry na vstupu, ale v 2ddném pfipadé nevraci zaddnou hodnotu.

Parametry mohou byt vidény jako specialni mistni proménné, jejichZz hodnota je inicializovana zvenci v okamziku,
kdy je funkce spusténa. Parametry jsou deklarovany klicovym slovem PARAM a dodrzuji stejnou syntaxi, jaka se
pouziva pro mistni proménné. Parametry musi byt uvedeny v seznamu na prvnich dvou fadcich téla funkce, pred
jakoukoli jinou instrukci a pred mistnimi proménnymi.

Existuji dva zplsoby predani parametri:

e Prostrednictvim hodnoty: Prostiednictvim hodnoty jsou predavany vsechny druhy jednoduchych dat, tj.
CHAR, INTEGER, FLOAT a DOUBLE. Piedani prostrednictvim hodnoty znamend vytvoreni kopie plivodni hodnoty.
Zmény parametrl se projevi pouze v rdmci dané funkce.

e Prostiednictvim odkazu: Prostfednictvim odkazu jsou pfedavany strukturované druhy dat, jako jsou ARRAY,
MATRICE a RETEZCE. Predani prostfednictvim odkazu znamend pouziti pvodni proménné, a proto provedené
zmeény parametru maji vliv v kontextu vyvolavajici funkce. Tuto charakteristiku Ize vyuzit pro vraceni zpétnych
hodnot vyvolavajici funkci.

Obvykle je provadéni funkce zahajeno instrukci FCALL. Kdyz se jedna o parametrickou funkci, po nazvu funkce
bude tfeba uvést seznam hodnot, které maji byt piifazeny parametrim.

V nize uvedeném prikladé najdete funkci, kterd provadi obrabéni vrtanim. Polohy stifedu otvoru a rychlost posuvu
jednotky pohybu v ose Z jsou funkci pfedany jako parametry.

Function Vrtani

Param Qx as Double ; poloha X stfedu otvoru
Param Qy as Double

Param vel as Float ; rychlost posuvu

Movabs X, Qx, Y, Qy
Waitstill X,Y
Fret
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Vyvoldni této funkce, napfiklad kvili vytvoreni otvoru v polohach (12.5, 25.7) s rychlosti posuvu 3 m za minutu,
by mohlo byt provedeno nize uvedenym zplisobem:

Fcall Vrtani 12.5, 25.7, 3.0

Parametry predané funkci musi odpovidat z hlediska po¢tu a druhu tém, které jsou deklarovany ve vyvolané
funkci. Provadéni vyvolavajici funkce bude pokracovat po ukonceni provadéni vyvolavané funkce.

Jako parametr funkce mize byt deklarovéno také zafizeni. To umoZfiuje zapis funkci véeobecného pouZiti.
Napfiklad funkce vynulovani pouzitelnd se vSsemi jednotkami pohybu v osach, které se nachazeji na stroji, je:

Function VYNULOVANI PUBLIC
param jednotkapohybuvose as Axis
movabs jednotkapohybuvose, 100
Fret

Function Main
Jednotkypohybuvose.Vynulovani x
Fret

Funkce vynulovani patfi do skupiny Jednotkypohybuvose a je deklarovana druhem PUBLIC, aby mohla byt vidéna
funkcemi deklarovanymi v ostatnich skupinach. Funkce Main vyvola funkci vynulovani skupiny jednotek pohybu v
osach, pricemz jako parametr na vstupu se uvede jednotka pohybu v ose, kterou je tfeba pohybovat.

10.1.7 Parametry druhu zaFizeni

Druhy zafizeni jsou specialni proménné, které umoznuji vztahovat se na zafizeni stroje.

Tyto druhy dat mohou byt pouZity vyhradné v deklarovani parametrll funkce. Proto nemohou byt deklarovény
prom&nné tohoto druhu. Definice nazv( a dalsich charakteristik zafizeni i nadale naleZi do Konfigurace systému.
V nasledujici tabulce jsou uvedeny druhy Zafizeni a pfislusna klicova slova pro pouziti pfi deklarovani
odpovidajicich parametrd.

Druh Klicové slovo
Digitalni vstup INPUTDIG
Digitalni vystup OUTPUTDIG
Analogovy vstup INPUTANALOG
Analogovy vystup OUTPUT ANALOG
Jednotka pohybu v ose AXIS

Casovaé TIMER
Pocitadlo COUNTER

Bit pfiznaku FLAGBIT
Prepina¢ pfiznaku FLAGSWITCH
Port pfiznaku FLAGPORT
Port vstupu INPUTPORT
Port vystupu OUTPUTPORT
Funkce FUNCTION
VSeobecné zafizeni DEVICE

Uloha TASK

V nize uvedenémprikladu je deklarovan a pouzivan parametr druhu jednotka pohybu v ose:

Function zkouska
Param jednotkapohybuvose as

MovAbs jednotkapohybuvose,100
WaitStill jednotkapohybuvose
Fret

10.1.8 Zpracovani vice aloh (Multitasking)

Systém Albatros je multitaskového typu, a proto je mozné mit vice Uloh GPL provadénych soucasné, kde pod
pojmem Uloha se ma na mysli proces spravy logické entity (obvykle skupiny).

Druhy poskytnutych Gloh jsou dva: b&Zné Ulohy a Ulohy zpracovévané v realném ¢ase (real-time).
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BézZné ukoly

Multitasking je zaloZen na algoritmu spoluprace, ktery vychazi z priority. Ten zaruCuje vSem Uloham cyklické
provadéni a méni jejich prioritu. Algoritmus planovani procesl poéita s provedenim jedné instrukce pro kazdou
aktivni Ulohu (stav béhu (running)). Kazdému Uloze je pfifazena priorita nastavitelnd instrukci
SETPRIORITYLEVEL. Priorita je identifikovéana celym cislem z rozsahu od 0 (maximalni priorita) do 255 (minimalni
priorita). U tloh s prioritou 0 (nula) bude provedena jedna instrukce pfi kazdém cyklu pldnovani procesd, u uloh s
prioritou 1 bude provedena jedna instrukce kazdé dva cykly planovani procesi a tak déle az po Ulohy s prioritou
255, u nichZ bude provedena jedna instrukce kazdych 256 cykld planovani procesd.

Provadéni béznych uloh je asynchronni vzhledem k frekvenci aktualizace stavu jednotek pohybu v osach. To
znamena, ze neexistuje zaruka toho, Ze funkce GPL bude dokoncena v ¢asovém intervalu, ktery uplyne mezi
dvéma aktualizacemi jednotek pohybu v osach.

Uloha je identifikovana ndzvem funkce GPL, ze které bylo zah&jeno jeji provadéni.
Provadéni dlohy miZe zadit:

e automaticky pfi inicializaci systému: Hlavni funkce meziskupiny a funkce autorun.
e po provedeni instrukce STARTTASK.

e po spusténi grafického rozhrani softwaru Albatros v manualnim rezimu.

Kazda uloha je charakterizovana vnitfnim stavem:

RUNNING Uloha je provadéna
HOLD Uloha je pozastavena
BREAK Uloha je prerusena ladicim programem

Hierarchie Uloh je zorganizovana ve formé stromu. Kazda uloha je vytvorena jinou ulohou, z niz pochazi, to
znamena, ze kdyz je ukoncena rodiCovska Uloha, budou ukonceni i vSichni potomci.

Maximalni pocet soucasné provadénych uloh je 500.

Méjte na paméti, Zze vysoky pocet provadénych uloh znamena snizeni rychlosti, se kterou jsou provadény
jednotlivé ulohy.

V pfipadé, ze si myslite, Ze by vytvarena aplikace mohla vyzadovat vice nez 200 uloh, je tfeba pouzit vhodny
hardware, jako jsou moduly Cn2128.

Uloha v rediném &ase (Real-Time)

Ulohy v redlném &ase se odliduji od predchéazejicich tim, Ze nepodiéhaji mechanismu planovani procesl a nemaji
zadnou pfifazenou prioritu, ale jsou provazeny kompletné pfi kazdé aktualizaci stavu jednotek pohybu v osach
(provadéni jednotek pohybu v osédch v redlném Case (real-time).

Je jednoznacné potfebné, aby provadéni téchto uUloh skoncilo v ur¢ené dobé, protoze provadéni vyse popsanych
Uloh GPL zlstane b&hem provadéni lloh v redIném ¢ase pozastaveno.

Systém provede kontroly doby provedeni Uloh v redlném Case a v pfipadé, Ze prekroci maximalni povolenou dobu,
bude vytvorena chyba systému.

Proto se doporucuje vytvofit nekone¢né cykly (napf. s pouzitim GOTO) uvnitf téchto uloh, cykly, které ani
nejsou potrebné, protoze provadéni kddu zacinad od zaCatku pfi kazdém provedeni jednotek pohybu v osach v
redlném case.

Aby se zabranilo nadmérmym dobam provadéni Uloh, Ulohy vykonavané v redlném c¢ase podléhaji omezenim pfi
pouziti nékterych instrukci GPL. Instrukce, jejichZ pouziti neni dovoleno, jsou ty, které nejsou pouZitelné pfi
preruseni (interrupt).

Pouziti Ulohy vykonavané v redlném ¢ase se doporucuje pouze u t&ch druhl &innosti, které musi byt
bezpodmine&né provedeny synchronnim zplsobem s aktualizaci poloh jednotek pohybu v osach. Pro vétinu
kontrolnich ¢innosti je vhodné pouzit bézné ulohy.

Ulohy vykonavané v redlném case se spoustéji instrukci STARTREALTIMETASK a mohou byt prerugeny instrukci
ENDREALTIMETASK. Je mozné aktivovat maximalné 256 uloh provadénych v redlném case soucasné.

Neplati mechanismus dédi¢nosti, a proto kdyz Uloha, kterad spustila Ulohu vykonavanou v realném Case, skonci,
spusténa uloha bude vykonavana i nadale.

Mistni proménné deklarované v Uloze provadéné v readlném cCase jsou inicializovany teprve pfi spusténi udlohy a
poté si udrzuji hodnotu posledniho provedeni.

Ulohy vykonavané v redlném ¢ase nejsou charakterizovény stavy, se kterymi se poditd u béznych dloh. Je
mozné provést ladéni Ulohy vykondvané v readlném Case, ale v tomto pfipadé systém automaticky deklasuje
Ulohu na ,béznou ulohu™ po celou dobu trvani ¢innosti ladéni.
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Kdyz se v nékteré Uloze vykonavané v realném Case vyskytne chyba systému, lUloha bude deklasovana na
béznou uUlohu a bude uvedena do stavu HOLD, aby byla umozZnéna analyza pomoci ladiciho programu.

10.1.9 Komunikace

Komunikace mezi GPL a okolnim svétem probihaji prostfednictvim tH odlinych zplsobu:
e SEND / RECEIVE

e Sériové komunikace

e IPC

Send / Receive

Instrukce SEND a RECEIVE implementuji mechanismus komunikace orientovany na hlaseni.

Komunikace miize probihat bud’ uvnit¥ samotného modulu (malo vyhodnd), mezi moduly jednoho vedeni nebo mezi
moduly a dozornym softwarem Albatros nebo s aplikacemi OLE.

Fungovani je podobné vySe uvedenému; kazdému hlaseni je pfifazeny adresat, identifikator odeslané (nebo
vyzadané) informace, samotna informace plus sluzebni informace. Albatros PIni funkci sbéru a tFidéni informaci a
v nékterych pripadech dodava pfimo pozadované informace.

Tento rezim komunikace se obvykle pouziva pro odesilani programu obrabéni mezi obrabénim, dozornym PC a
Fidicimi moduly pro synchronizaci ¢innosti strojli linky a pro vzajemné spojeni s externimi aplikacemi (server OLE).

Sériové komunikace

Jazyk GPL poskytuje nékteré instrukce, napiiklad COMREAD a COMWRITE, které umoznuji odesilat data
prostiednictvim sériovych portd fizeni. Proto je mozné vzajemné ptepojeni Fizeni s externimi zafizenimi, jako jsou
frekvencni méniCe, terminaly nebo PLC. Pokud se tyto instrukce pouZivaji vhodné, umoznuji implementovat
protokoly sériové komunikace jako MODBUS-RTU apod.

IPC

IPC neboli Inter Process Communication predstavuje jeden ze zplsobl komunikace mezi procesy. Tento zplisob
konkrétné umozfiuje definovat oblast paméti sdilenou dvéma nebo vice procesy, kterd miZe byt pouzita pro
vyménu informaci.

Obvykle se pouziva v pripadé, kdyz vykon dodany rozhranim OLE systému Albatros neni vhodny.

Na strané GPL bude komunikace IPC implementovana instrukcemi SENDIPC, WAITIPC a TESTIPC.

V pfipadé mistniho modulu se mohou extemni procesy vztahovat na API dodané od RTX, nebo na komponent COM
gplipc2.dll dodany firmou TPA, ktery zjednodusuje jeho pouZiti.

V pfipadé vzdaleného modulu pouzivaji procesy spusténé v dozorném PC komponent COM gplipc2net.diIl.

Pro podrobnéjsi informace kontaktujte firmu TPA.

10.1.10 Proménné urcené k pouziti pri programovani

VéEt§i ¢ast instrukci byla vytvorena s riznymi druhy promé&nnych (CHAR, INTEGER, FLOAT, DOUBLE). Plati vSak,
7e kazdéa instrukce mé sv{j prednostni druh proménné, pro ktery byla optimalizovdna. Za u¢elem dosazeni
nejlepsi vykonnosti béhem provadéni kédu GPL se doporucuje pouzivat druhy proménnych doporu¢ené v popisu
kazdé instrukce. Obecné plati, ze se doporuc¢uje dodrzovat nize uvedenou tabulku, kterad pfifazuje hlavnim
veli¢indm pouzivanym v programovani pfislusné optimalni druhy proménnych:

velicina druh
poloha double
rychlost float
doba double
pocitadlo integer
hodnota portu / port pfiznak integer
casovy limit double
analogovy vstup / vystup float
smeérové kosiny double
kontrolni znak fetézce char
zrychleni / zpomaleni integer

10.1.11 Jednotky pohybu v osach

Vyrazem ,jednotka pohybu v ose" je obvykle oznacovan elektromechanicky systém, jehoz Gcelem je fizené
pohybovani soucasti obrabéciho stroje.
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Tento systém miizeme popsat z hlediska prvkd, které jej tvofi, a tyto prvky mohou byt rozdéleny na zakladé
svych technologickych charakteristik.
Budeme tedy mit mechanické soucasti, ke kterym patfi:
e nosna konstrukce
e vedeni
e loziska
e Sroub + loziska kulickového Sroubu
Jejichz ukolem je potlacovat pfitomné sily, snizovat tfeni, transformovat rota¢ni pohyb na posuvny apod.
Budeme tak mit elektrické a elektronické komponenty, ke kterym patfi:
. motor
e koncové spinace
e snima¢ impulzl
e tachometrické dynamo,
jejichz Ukolem je dodavat vykon potfebny pro pohyb a zaznamenavat stav systému.
Tyto prvky jsou vzadjemné spojeny tak, aby umozfiovaly provedeni pohybd fizenym zplsobem.

Schéma rizeni se zpétnou vazbou

Rizeni
jednotky
polohy v ose

Ridici sign3l

polohy

Pohon

Aktualni rychlost

Aktudlni poloha

Ukolem ¢&islicového fizeni je fidit polohu a pohyb jednotky pohybu v ose.
Pohyb jednotky pohybu v ose je slozen z 5 fazi:

Zrychleni pocatecni faze, béhem které jednotka pohybu v ose postupné zvysuje svou rychlost az
po dosaZeni pozadované hodnoty

Rezim stfedni faze, béhem které se jednotka pohybu v ose pohybuje konstantni rychlosti (tato
faze miZe také chybét, kdy? je prostor, ktery ma byt prekonan, mensi neZ prostor
zrychleni a zpomaleni)

Zpomaleni faze, béhem které dochazi k postupnému snizeni rychlosti az na 0

Okno faze Cekani na omezeni chyby smycky na hodnotu uvedenou v konfiguraci pod nazvem
,0kno dosazeni cilové polohy"

Poloha ukonceni pohybu
Na konci pohybu musi byt jednotka pohybu v ose umisténa uvnitf intervalu nazvaného okno dosazeni cilové

polohy (definuje toleranci polohovani jednotky pohybu v ose). KdyZ k tomu nedojde v pribéhu 5 sekund od
oCekavaného ukonceni pohybu, systém vytvofi chybu systému ,nedokonceny pohyb".
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Rychlostni profil

Rychlost
rezimu

Zrychleni ReZim Zpomaleni

Pro kazdy pohyb Cislicové Fizeni vypocitava profil rychlosti jako ten, ktery je patrny na obrazku, a poté

vypocitava cilové polohy rozdélenim profilu rychlosti do €asovych intervall rovnajicich se dobé potfebné na
obnoveni stavu jednotky polohy v ose a vypocet oblasti kazdé Casti. Oblast predstavuje zvysSeni polohy, které

musi dosdhnout v ¢asovém intervalu za Ucelem dodrzeni vySe uvedeného profilu rychlosti.

Rizeni jednotky pohybu v ose je implementovéano prostfednictvim reguldtoru PID, ktery zajistuje ,uzavieni

smycCky sledovani polohy", tj. poskytnuti fidiciho signalu rychlosti pohonu vypocteného na zakladé polohy, které
mé byt dosaZeno (cilova poloha) a rediné polohy ¢tené snimac¢em impulz8. Rozdil mezi redlnou a cilovou polohou

se nazyva Chyba Smycky.

Polohova smycka

Feed Forward . .
Rvchlostni smyc&ka

Teoreticka

poloha EA

Aktualni poloha

Schéma fizeni jednotky pohybu v ose Albatros
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10.1.12 Korektory linearity

Tabulka korektord linearity jednotky pohybu v ose je vidéna jako matice, s ndzvem
NézevSkupiny.NazevPodskupiny.Nazevlednotkypohybuvose#correctors o
NézevSkupiny.NézevJednotkypohybuvose#correctors a mize byt pouZit ve véech piikazech, ve kterych se
provadi pFistup k maticim, prvkiim matice a fadkim matice.

Pocet sloupcl matice odpovida po&tu jednotek pohybu v oséch, nastavenych v okné korektorl linearity v
konfiguracich jednotek pohybu v osach. Samokorektory jsou vloZeny do prvniho sloupce. VSechny hodnoty
korekce jsou typu float. Celkovy pocet Fadkd matice Ize ziskat prostfednictvim pfikazu GPL LASTELEM.

Tyto matice jsou pfistupné v ramci ¢teni i v rdmci zapisu, a v pfipadé jejich zmény jsou jejich hodnoty okamzité
pouzity pro korekci polohy, byla-li korekce aktivovana.

Priklad:

Function ReadCorr
Tocal i as

lTocal j as

local row as

Tocal column as
Tocal firstvalue as

; Cteni prvni hodnoty samokorekce jednotky pohybu v ose AX
firstvalue = X.Ax#correctors[1][1]

; poCet jednotek pohybu v osach, v okné korektori linearity
setval 3 column

lastelem X.AX#correctors row

; zvySeni vSech korekci o konstantni hodnotu

for i 1 row

for j 1 column

X.Ax#correctors[i][j] = X.Ax#correctors[i][j] + 0.025

next

next

fret

10.1.13 Sprava hlaseni v jazyce

Jak jiz bylo popsano v kapitole SloZeni systému, Albatros podporuje zobrazovani textovych hldseni ve vice
jazycich.

Tato podpora je poskytovana prostiednictvim pouZiti programu Tpalangs, ktery je externi vici softwaru Albatros,
a ktery spravuje archivy hlaseni. Tento program pomaha v &innosti piekladu hlaseni do jednotlivych jazykd.

Text spojeny s Chybami cyklu a Hlasenimi

Specifickym druhem textl, které jsou obvykle zobrazovany softwarem Albatros, jsou Hlaseni a Chyby cyklu
vytvarené kddem GPL.

Ty jsou obvykle definovany tim, kdo vyviji kod GPL béhem zapisu samotného kédu. Pro usnadnéni prace
programatora editor GPL umoznuje vlozit text hlaseni pfimo ze softwaru Albatros, tj. bez potfeby pouzit
TpalLangs.

Druhou moznosti pro spravu hlaseni v jazyce je pouziti instrukce GPL DEFMSG.

10.1.14 Sprava chyb systému

Kdy? dojde k vyskytu chyby systému (Viz kapitola Chyby systému->Uvod k Chybam Systému), béznym
chovanim Fizeni je ukonéeni vech Gkoll: Sprava chyb systému umoZfiuje vyhnout se ukon&eni tkold u té&ch
Ukold, pro které byla aktivovéna.

Chyby systému vytvofené poruchou, podteCenim zasobniku a pfeteCenim zasobniku jsou spravovany pfimo
fizenim bez vyvolani funkce pro spravu chyb systému: Ukol je uveden do stavu HOLD.

Funkce spravy chyb

Uvnitf kddu GPL musi byt definovana jedna nebo vice funkci pro analyzu chyby systému a pro pozdéjsi definici
vhodnych akci za ucelem zabezpeceni stroje. Funkce, kterou je tfeba vyvolat, je pfedana v podobé parametru
instrukci GPL ONERRSYS. (Viz kapitola Jazyk GPL->Instrukce->Sprava toku->ONERRSYS).
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Pfi vyskytu chyby systému bude ukol, ktery vytvofil chybu, uveden do stavu HOLD. Kdyz Ukoly autorun vytvareji
chyby systému, budou znovu spustény teprve poté, co se jiz systém nebude nachazet ve stavu poruchy
(FAULT).

Kdyz je chyba systému vytvorena bez Cisla Ukolu, bude do stavu HOLD uveden aktualini dkol.

10.2 Specialni funkce

10.2.1 Uzivatelské prizplsobeni pohybu jednotek pohybu v osach

Grafické rozhrani systému Albatros pocita s moznosti pohybovat jednotkami pohybu v ose v manualnim rezimu a
dale poskytuje grafickou podporu pro jejich kalibraci.

Pohyb jednotek pohybu v osach v manualnim rezimu probihd prostrednictvim ovlddaciho panelu pro pohyb
jednotky pohybu v ose a kalibrace miize byt provedena prostfednictvim panelu kalibrace. Oba panely Ize zobrazit
z funkce Diagnostika a z grafickych zobrazeni.

V obou pfipadech je pohyb jednotky pohybu v ose ovlddan skupinou funkci GPL, jejichZ provadéni zdstane pro
uzivatele neviditelné.

Systém mé k dispozici prednastaveny soubor téchto funkci, které jsou vhodné ve vétdiné pripadl. Viak mize byt
potiebné je uZivatelsky pFizplsobit, napfiklad kvili zavedeni nékterych omezeni pohybu jednotek pohybu v osach
souvisejicich se stavem stroje nebo pro spravu pomocnych zafizeni, jako jsou napfiklad brzdy jednotky pohybu v
ose.

Uzivatelské prizplisobeni probihd prostiednictvim vytvoreni dvou funkci GPL pro kaZzdou jednotku pohybu v ose:
Jedné pro pohyb v manualnim rezimu, druhé pro kalibraci. Tyto funkce jsou volitelné, a proto v pfipadé, Ze je
systém zaznamena, pouzivaji se; v opacném pfipadé jsou pouzivany standardni funkce. Dale se pocita také s
¢astednym uZivatelskym prizptisobenim funkei pohybu.

Pohyb v manualnim reZimu

Uzivatelsky prizptisobené funkce manudiniho pohybu musi dodrzovat nize uvedend pravidla:

e Funkce musi patfit do stejné skupiny nebo podskupiny, do které patfi jednotka pohybu v ose, na kterou se
odvolava.

e Nazev funkce bude muset byt MoveAx#nazev_jednotkypohybuvose, kde nazev_jednotkypohybuvose je
tfeba nahradit ndzvem definovanym v konfiguraci. Napfiklad pro jednotku pohybu v ose X bude nazev funkce:
MoveAx#X .

e Funkce bude muset mit nize uvedené parametry:

1. PoZadovany tikon. Mize jim byt pohyb do absolutni polohy, inkrementalni pohyb, zastaveni apod. Ukony
jsou identifikovany celym Cislem, pfricemz kompilator GPL pouziva prednastavené konstanty pfifazené
jednotlivym Gkonlm:

_MOVAXABS pohyb do absolutni polohy

_MOVAXINC pohyb do inkrementalni polohy

_MOVAXSET nastaveni polohy

_MOVAXFREE nastaveni stavu free

_MOVAXNORMAL nastaveni stavu normal

_MOVAXEND obnoveni stavu jednotky pohybu v ose na konci pohybu (neslouZi k zastaveni

jednotky pohybu v ose)

2. Vysledek. Slouzi systému k tomu, aby védél, zda byl pozadovany Ukon spravovan uzivatelsky
prizplsobenou funkci. KdyZ Gkon neni spravovan, bude pouzita odpovidajici standardni funkce. Jedna se
tedy o nadvratovou hodnotu, kterou musi uzivatelsky pfizplisobena funkce nastavit, a za timto ucelem je
definovan jako parametr, ktery prosel odkazem (pole jednoho prvku).

3. Rychlost. Je vyznamna pouze v pripadé, Ze je pozadovanym Ukonem pohyb, a v takovém pfipadé nastavi
jeho rychlost.

4, Poloha. Je vyznamna pouze pfi Ukonech pohybu a nastaveni polohy.

Pfiklad uzivatelsky ptizptisobené funkce pohybu:

Function MoveAx#X
param action as integer
param result[1l] as integer
param speed as float
param position as double

setval 1,result[1]

select action
case _MOVAXEND
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fcall EndMovement
case _MOVAXABS
fcall AbsMovement X, speed, position
case _MOVAXINC
fcall IncMovement X, speed, position
case _MOVAXSET
fcall PositionSet X, position
case _MOVAXFREE
fcall FreeAxis
case _MOVAXNORMAL
fcall NormalAxis
case else
call UuUnknown
endselect

fret

Unknown:
setval 0, result[1]
ret

Funkce EndMovement, AbsMovement apod. (ndzvy nejsou zavazné) budou muset implementovat uzivatelsky
pfizplsobenou spravu pozadovanych Ukond. Pro usnadnéni prace programatora uvadime standardni funkce
pohybu, které mohou slouzit jako pfiklad pro vyvoj uzivatelsky ptizplsobenych funkci.

Nastaveni

UZivatelsky ptizplsobené funkce kalibrace musi dodrzovat nize uvedend pravidla:

e Funkce musi patfit do stejné skupiny nebo podskupiny, do které patfi jednotka pohybu v ose, na kterou se
odvolava.

e Nazev funkce bude muset byt CalibAx#nazev_jednotkypohybuvose kde nazev_jednotkypohybuvose je
tfeba nahradit nazvem definovanym v konfiguraci. Napfiklad pro jednotku pohybu v ose X bude nazev funkce:
CalibAx#X .

e Funkce bude muset mit nize uvedené parametry:

1. PoZadovany tkon. MiZe se jednat o pohyb z bodu do bodu nebo o interpolovany pohyb.

2. Vysledek. Slouzi systému k tomu, aby védél, zda je pozadovany Ukon spravovan uzivatelsky
pfizplsobenou funkci. Kdyz dany Gkon neni spravovan, bude pouZita odpovidajici standardni funkce.
Rychlost. Rychlost pohybu béhem kalibrace

Kladna poloha. Kladna poloha stfidavého pohybu v ramci kalibrace.

Zapornd poloha. Zaporna poloha stfidavého pohybu v ramci kalibrace.

Cekani. Cekani mezi dvéma po sobé nasledujicimi pohyby

ounhw

POZNAMKA: Je tfeba mit na paméti, Ze v nékterych pfipadech maji ikony provadéné na panelu kalibrace za
nasledek provedeni funkce pohybu jednotky pohybu v ose. Napfiklad na konci pohybu kalibrace (pfi stisknuti
tladitka zastaveni) bude provedena operace obnoveni stavu jednotky pohybu v ose a za timto Gcelem bude
vyvolana funkce pohybu v ose, kteréd je uZivatelsky ptizplsobena parametrem Gkonu nastavenym na
_MOVAXEND. Stejné tak pfi zméné polohy jednotky pohybu v ose na panelu kalibrace bude vyvolana funce
pohybu jednotky pohybu v ose s parametrem Ukonu nastavenym na _MOVAXSET.

Pfiklad uZzivatelsky pFizplsobené funkce kalibrace:

Function CalibAx#X
param action as integer
param result[1l] as integer
param speed as float
param PosPosition as double
param NegPosition as double
param waitTime as float

setval 1,result[1]

select action
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case _CALAXPP
fcall ppcalibration X, speed, PosPosition, NegPosition,
waitTime
case _CALAXINT
fcall IntCalibration X, speed, PosPosition, NegPosition,_

waitTime
case else
call Unknown
endselect
fret
Unknown:
setval 0, result[1]
ret

Funkce PPValibration a IntCalibration (nazvy nejsou zavazné) budou muset implementovat uzivatelsky
pfizplsobenou spravu pozadovanych Ukond. Pro usnadnéni prace programatora uvadime standardni funkce
kalibrace, které mohou slouzit jako pfiklad pro vyvoj uZivatelsky pFizplisobenych funkci.

Interakce s oknem Pohybovani jednotkou pohybu v ose v manualnim reZimu

Funkce pro interakci s oknem manualniho pohybu musi dodrzovat nize uvedena pravidla:

e Funkce musi patfit do stejné skupiny nebo podskupiny, do které patfi jednotka pohybu v ose, na kterou se
odvolava.

« Nazev funkce bude muset byt MoveAx#nazev_jednotkypohybuvose#Ukon, kde )
nazev_jednotkypohybuvose je tfeba nahradit ndzvem jednotky pohybu v ose definovanym v konfiguraci a Ukon
bude moci nabyt jedné z nize uvedenych definic:

OPEN poukazuje na to, Ze uzivatel pravé oteviel okno pohybovani jednotkou pohybu v ose

CLOSE poukazuje na to, Ze uzivatel pravé zavira okno pohybovani jednotkou pohybu v ose

ACTIVE signalizuje, Ze okno pohybovani jednotkou pohybu v ose je aktivni

INACTIVE signalizuje, Ze okno pohybovani jednotkou pohybu v ose neni aktivni

JOG poukazuje na to, Ze je nastaven pohyb pro pfesun spravovany v reZimu runtime
obsluhou

STEP poukazuje na to, Ze byl nastaven pohyb s prednastavenym krokovym pfesunem

ABSOLUTE poukazuje na to, Ze byl nastaven pohyb s prfesunem do uréené polohy

V pfipadé, Ze bylo napf. otevieno okno pohybovani jednotkou pohybu v ose pro jednotku pohybu v ose X, bude
vyvolana funkce s nazvem MoveAx#X#0pen.

Zmény okna Pohybovani jednotkou pohybu v ose v manualnim reZimu

Je mozné pridat az do 4 tlac¢itek oknu pro pohybovani jednotkou pohybu v ose. Musi byt definovany funkce GPL s
némeénym nazvem MoveAx#NazevJednotkypohybuvose#BUTTONtext, a to ve stejné skupiné nebo podskuping, ve
které je definovana pfislusna jednotka pohybu v ose. Nazevlednotkypohybuvose predstavuje nazev pfislusné
jednotky pohybu v ose a text predstavuje text, ktery se zobrazi na tlacitku. Text miZe obsahovat znak '&" kv(ili
zavedeni rychlé volby z klavesnice. Kdyz text zacina Cislem v rozsahu od 1 do 4, toto Cislo bude povazovano za
polohu, do které bude vloZzeno tladitko v okné pohybovani jednotkou pohybu v ose. Text tlac¢itka mize byt
prelozen zavedenim DEFMSG do skupiny, ve které se nachazi jednotka pohybu v ose, ktera ma v uloze
identifikditora MOVEAX#BUTTONtext. Stisknuti uZivatelsky prizplsobeného tla¢itka bude mit za nasledek
provedeni pfifazené funkce GPL. Nebude provedeno zadné ¢ekani na konec provadéni ani zadné oveéreni zahajeni
provadéné funkce.

10.2.2 Standardni funkce pohybu a kalibrace

Nasleduji standardni funkce pouzivané ovladacim panelem pohybu jednotky pohybu v ose a ovladacim panelem

kalibrace.
Funkce se méni v zavislosti na druhu pfislusné jednotky pohybu v ose: pocitani, krokova apod.
Tyto funkce mohou byt uZivatelsky pfizp( S

Standardni funkce manualné ovladaného pohybu
Pohyb do absolutni polohy

; pro jednotky krokového pohybu v ose
Function AbsMovement
param axisname as axis
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param speed as float
param position as double

ifstill axisname goto move
fret

move:
setvel axisname, speed
movabs axisname, position
waitstill axisname
fret

; pro vSechny ostatni druhy jednotek pohybu v ose
Function AbsMovement

param axishame as axis

param speed as float

param position as double

iftarget axisname goto move

ifstill axisname goto move
fret

move:
setvel axisname, speed
movabs axisname, position
waitstill axisname
fret

Inkrementaini pohyb

; pro jednotky krokového pohybu v ose
Function IncMovement

param axisname as axis

param speed as float

param position as double

ifstill axisname goto move
fret

move:
setvel axisname, speed
movinc axisname, position
waitstill axisname
fret

; pro vsSechny ostatni druhy jednotek pohybu v ose
Function IncMovement

param axisname as axis

param speed as float

param position as double

iftarget axisname goto move
ifstill axisname goto move
fret
move:

setvel axisname, speed
movinc axisname, position
waitstill axisname
fret

Nastaveni polohy

; pro jednotky pohybu v ose pocitani
Function PositionSet

param axishame as axis

param position as double

setquote axisname, position
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fret

; pro jednotky krokového pohybu v ose
Function PositionSet

param axishame as axis

param position as double

ifstill axisname goto set
fret

set:
setquote axisname, position
fret

; pro vsSechny ostatni druhy jednotek pohybu v ose
Function PositionSet

param axisname as axis

param position as double

iftarget axisname goto set

ifstill axisname goto set
fret

set:
setquote axisname, position
fret

Nastaveni stavu free

Function FreeAxis ]
param axisname as axis

free axisname
fret

Nastaveni stavu normal

Function NormalAxis ]
param axisname as axis

normal axisname
fret

Standardni funkce kalibrace
Kalibrace pohybu z bodu do bodu

; pro jednotky krokového pohybu v ose
Function PPCalibration

param axisname as axis

param speed as float

param PosPosition as double

param NegPosition as double

param waitTime as float

setvel axisname, speed
Toop:
movabs axisname, PosPosition
waitstill axisname
delay waitTime
movabs axisname, NegPosition
waitstill axisname
delay waitTime
goto Toop
fret

; pro vsechny ostatni druhy jednotek pohybu v ose
Function PPCalibration
param axishame as axis
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param speed as float

param PosPosition as double
param NegPosition as double
param waitTime as float

setvel axisname, speed
Toop: _ o
movabs axisname, PosPosition

waitstill axisname

ifquotet axisname,<>,PosPosition goto exit
delay waitTime

movabs axisname, NegPosition

waitstill axisname

ifquotet axisname,<>,NegPosition goto exit

delay waitTime

goto Toop
exit:

fret

Kalibrace pfi interpolaci

Function IntCalibration
param axisname as axis
param speed as float
param PosPosition as double
param NegPosition as double
param waitTime as float

setveli axisname, speed
Toop:
Tinearabs axisname, PosPosition
waitstill axisname
ifquotet axisname,<>,PosPosition goto exit
delay waitTime
Tinearabs axisname, NegPosition
waitstill axisname

ifquotet axisname,<>,NegPosition goto exit
delay waitTime
goto Toop
exit:
fret

10.2.3 Funkce OnUIEnd#

Funkce ,OnUIEnd#" bude provedena, je-li pfitomna, softwarem Albatros pred ukoncenim vsech Uloh modulu. Musi
byt definovana v souboru funkci meziskupiny. Funkce ,,OnUIEnd#" se vyznacuje maximalni dobou realizace 2
sekundy, po jejimz uplynuti software Albatros ukonc¢i vSechny Ulohy.

Maximalni dobu ¢ekani na ukonceni provadéni této funkce Ize konfigurovat v Tpa.ini, v sekci [Albatros], v poloZce
Timeout.OnUIEnd=hodnota, kde hodnota je vyjadiena v milisekundach a nemize byt vét&i nez 60000.

10.2.4 Funkce OnUIPlugged#

Funkce OnUIPlugged# bude provedena, kdyz je napf. pfi zapnuti vyrobniho zafizeni tfeba védét, zda Albatros
komunikoval se vzdalenym modulem.
Tato funkce musi byt definovana v meziskupiné.

10.2.5 Funkce OnUIUnPlugged#
Funkce ,,OnUIUnplugged#" bude provedena pred ukoncenim provadéni softwaru Albatros (a tedy dfive, nez se
Albatros odpoji od modulu). Tato funkce musi byt definovana v meziskupiné. Albatros provede tuto funkci
maximalné do 2 sekund, béhem kterych budou precteny:

e chyby cyklu

Cislicové Fizeni



108 Albatros

e chyby systému
e hlaseni

Na konci provadéni dojde k zavreni softwaru Albatros.

Maximalni dobu ¢ekani na ukonceni provadéni této funkce Ize konfigurovat v Tpa.ini, v sekci [Albatros], v poloZce
Timeout.OnUIUnplugged=hodnota, kde hodnota je vyjadiena v milisekundach a nemize byt vét&i nez 60000.

10.3 Instrukce

10.3.1 Konvence

Nize uvedené strany jsou zorganizovany v podobé listd a popisuji ohledné kazdé instrukce:

Syntax

popis argumentd: datovy druh a mozné hodnoty
popis ¢innosti

pfipadné poznamky

ptipadné priklady

Instrukce stejného druhu jsou seskupeny kvili usnadnéni pochopeni a konzultace.

10.3.2 Druh instrukci jazyka GPL

Jazyk je tvoren instrukcemi, které mohou byt seskupeny nize uvedenym zplsobem:

Instrukce pro spravu Vstupu/Vystupl

GETFEED Cte feed rate override
INPANALOG Cte analogovy vstup
INPFLAGPORT Cte port pfiznaku

INPPORT Cte digitalni port

MULTIINPPORT ¢te az do 4 portd vystupu
MULTIOUTPORT. nastavuje az do 4 portl vystupu
MULTISETFLAG nastavi vice piiznak{ na 1
MULTISETFLAG nastavi vice vystupt na 1
MULTIRESETFLAG nastavi vice piiznak{ na 0
MULTIRESETOUT nastavi vice vystupd na 0
MULTIWAITFLAG C¢eka na stav bitu pfiznaku nebo prepinaCe pfiznaku
MULTIWAITINPUT ¢eké na stav vice vstupl
OUTANALOG méni analogovy vystup
OUTFLAGPORT méni port pfiznaku

OUTPORT méni digitalni port

RESETFLAG nastavi pfiznak na 0

RESETOUT nastavi vystup na 0

SETFLAG nastavi pfiznak na 1

SETOUT nastavi vystup na 1

WAITFLAG ¢eka na stav bitu pfiznaku nebo prepinacCe pfiznaku
WAITINPUT ¢eka na stav vstupu
WAITPERSISTINPUT c¢eka na perzistentni stav vstupu

Instrukce pro spravu Jednotek pohybu v osach

CHAIN zretézi jednu jednotku pohybu v ose s jinou

CIRCABS absolutni kruhova interpolace

CIRCINC inkrementalni kruhova interpolace

CIRCLE vytvofi kruh

COORDIN pohyb koordinovanych jednotek pohybu v ose
DISABLECORRECTION zakazuje linearni korekci pro uvedenou jednotkupohybuvose
EMERGENCYSTOP nucené nouzové zastaveni jednotky pohybu v ose
ENABLECORRECTION aktivuje linedarni korekci pro uvedenou jednotkupohybuvose
ENDMOV ukoncuje pohyb jednotky pohybu v ose

EASTREAD rychlé ¢teni poloh jednotek pohybu v osach

FREE uvede jednotku pohybu v ose do stavu free

HELICABS absolutni spirdlova interpolace

Cislicové Fizeni



Jazyk GPL

109

HELICINC
JERKCONTROL
JERKSMOOTH

LINEARABS
LINEARINC
MOVABS

MOVINC
MULTIABS
MULTIINC
NORMAL
RESRIFLOC
SETINDEXINTERP

SETLABELINTERP
SETPFLY
SETPFLYCHAINSTRAT

SETPZERO
SETPZEROCHAINSTRAT

SETQUOTE
SETQUOTECHAINSTRAT

SETRIFLOC
SETTOLERANCE
START
STARTINTERP
STOP
SWITCHENC

WAITACC
WAITCOLL

WAITDEC
WAITREG
WAITSTILL
WAITTARGET
WAITWIN

inkrementalni spiradlova interpolace

aktivuje nebo zakazuje kontrolu pohybd pfi interpolaci

plynule spojuje zrychleni a rychlosti, profily rychlosti sledované jednotkami
pohybu v osdch b&hem pohybd pii obrubovani

absolutni linedmni interpolace

inkrementalni linedrni interpolace

pohyb jednotek pohybu v osach v absolutnim rezimu

pohyb jednotek pohybu v osach v inkrementalnim rezimu

linedrni interpolace vice jednotek pohybu v osach v absolutnim rezimu
linedrni interpolace vice jednotek pohybu v osach v inkrementalnim rezimu
zrusi stav free jednotky pohybu v ose

obnovi po¢atecni vztazny systém

pfitadi jednotce pohybu v ose promé&nnou pro po&iténi provedenych blokd
interpolace

pfifadi jednotce pohybu v ose proménnou pro identifikaci bloku presunu
okamzité vynulovani

kontroluje chovani jednotky pohybu v ose slave v pfipadé instrukce
setpfly na jednotce master

vynulovani na znacce nuly

kontroluje chovani jednotky pohybu v ose slave v pfipadé instrukce
setpzero na jednotce master

nastaveni polohy

kontroluje chovani jednotky pohybu v ose slave v pfipadé instrukce
setquote na jednotce master

nastavuje prostorovy vztazny systém

nastavuje hodnoty tolerance pro linedami interpolaci

obnovuje pohyb jednotky pohybu v ose

nucené nastavuje zahajeni interpolace

pozastavuje pohyb jednotky pohybu v ose

umozriuje provést vyménu snimace impulzd za snimaé¢ impulzl jiné
jednotky pohybu v ose

¢ekani na zrychleni jednotky pohybu v ose

¢ekani na prekroc¢eni polohy jednotkou pohybu v ose, od které zacina
ovérovani pritomnosti kolize

¢ekani na zpomaleni jednotky pohybu v ose

¢ekani na rezim jednotky pohybu v ose

¢ekani na rovnost finalni polohy s cilovou polohou jednotky pohybu v ose
¢ekani na dosazeni cilové polohy jednotky pohybu v ose

¢ekani na dosazeni okna jednotkou pohybu v ose

Instrukce pro spravu Parametru jednotky pohybu v

ose Cteni/Zapis

DEVICEID
GETAXIS

zapisuje logickou adresu pfifazenou zafizeni
¢teni jednoho nebo vice dat jednotky pohybu v ose

Pohyb z bodu do bodu

SETACC
SETDEC
SETDERIV
SETFEED
SETFEEDF
SETFEEDFA
SETINTEG
SETMULTIFEED

SETPROP
SETSLOPE
SETVEL

nastaveni zrychleni

nastaveni zpomaleni

nastaveni koeficientu derivacniho ucinku
nastaveni feed rate pohybu z bodu do bodu
nastaveni feed forward

nastaveni feed forward zrychleni

nastaveni koeficientu integrac¢niho Gcinku
nastaveni procentualni hodnoty feed rate override uvedenych jednotek
pohybu v osach

nastaveni koeficientu proporcionalniho Gcinku
nastaveni druhu rampy v rychlych pohybech
nastaveni rychlosti

Interpolovany pohyb

LOOKAHEAD
SETACCI
SETACCLIMIT
SETACCSTRATEGY
SETAXPARTYPE

nastaveni lookahead interpolace

nastaveni zrychleni pro interpolaci

aktivace a zakazani automatického vypoctu rychlosti reZimu interpolace
volba druhu zrychleni

zména pouzivané sady parametrl jednotky pohybu v ose
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SETCONTORNATURE
SETDECI
SETDERIVI
SETFEEDFAI
SETFEEDI
SETFEEDFI
SETINTEGI
SETPROPI
SETSLOPEI
SETSLOWPARAM

SETVELI
SETVELILIMIT

nastaveni Uhlu obrubovani

nastaveni zpomaleni pro interpolaci

nastaveni koeficientu derivacniho ucinku interpolace

nastaveni feed forward zrychleni v interpolaci

nastaveni feed rate v interpolaci

nastaveni feed forward v interpolaci

nastaveni koeficientu integrac¢niho Ucinku interpolace

nastaveni koeficientu proporcionalniho Gcinku interpolace

nastaveni druhu rampy v interpolovanych pohybech

zména parametrll potiebnych pro vypocet rychlosti zpomaleni v pfipadé,
ze je aktivni funkénost zpomaleni pfi obrubovani

nastaveni rychlosti interpolace

nastaveni jednotlivych komponentl rychlosti specifikované jednotky
pohybu v ose

Koordinovany pohyb

SETFEEDCOORD

SETOFFSET

Zretézeny pohyb

RATIO

SETDYNRATIO

nastaveni procentualni hodnoty maximalni okamzité zmény feed rate
jednotky pohybu v ose
nastaveni posunu polohy

nastaveni poméru zfetézeni jednotky pohybu v ose slave vci své
jednotce master

dynamickym zplisobem m&ni pomér zfetézeni b&hem pohybu jednotky
pohybu v ose master

VSeobecné parametry

DYNLIMIT

ENABLESTARTCONTROL
NOTCHFILTER

RESLIMNEG
RESLIMPOS
SETADIJUST
SETBACKLASH

SETBIGWINFACTOR

SETDEADBAND

SETENCLIMIT
SETINDEXEN
SETINTEGTIME

SETIRMPP
SETLIMNEG
SETLIMPOS
SETMAXER
SETMAXERNEG
SETMAXERPOS
SETMAXERTYPE
SETPHASESINV
SETREFINV

SETRESOLUTION

aktivace nebo zakazani ovéfeni prekrodeni limitd jednotky pohybu v ose
dynamickym zplisobem

aktivace a nastaveni ¢asového limitu pro kontrolu chybéjiciho rozjezdu
nebo nahlého zastaveni jednotky pohybu v ose

nastaveni mezni frekvence Notchova filtru pro uvedenou jednotku pohybu
vV ose

zakazani zaporného limitu jednotky pohybu v ose

zakazani kladného limitu jednotky pohybu v ose

nastaveni adjust jednotky pohybu v ose

snizeni nebo odstranéni nasledkii mechanické vile na drdhu pohybu
jednotky pohybu v ose

zmeéna faktoru nasobeni pro vypocet velkého okna na zvolené jednotce
pohybu v ose

nastaveni parametri minimélniho napéti pro uvedenou jednotku pohybu v
ose

zména limitd chybného zapojeni snimace impulzd

aktivace nebo zakazani vynulovani polohy v misté znacky nuly
nastaveni po¢tu vzorkd chyby smycky, které byly pouZity pro vypocet
integracni slozky

nastaveni rychlosti zahajeni rampy

nastaveni zaporného limitu jednotky pohybu v ose

nastaveni kladného limitu jednotky pohybu v ose

nastaveni maximalni hodnoty tolerovaného sledovani

nastaveni maximalni hodnoty tolerovaného sledovani (zaporny smer)
nastaveni maximalni hodnoty tolerovaného sledovani (kladny smeér)
nastaveni druhu zkousky na chybé servofizeni

aktivace nebo zakazani inverze fazi na uvedené jednotce pohybu v ose
aktivace nebo zakazani inverze Fidiciho signalu rychlosti na uvedené
jednotce pohybu v ose

zmeéna rozliSeni jednotky pohybu v ose

Instrukce pro spravu Pocitadel

DECOUNTER
INCOUNTER

snizuje hodnotu pocitadla
zvySuje hodnotu pocitadla
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SETCOUNTER nastavuje pocitadlo
V4 M v O
Instrukce pro spravu Casovacu
HOLDTIMER blokuje ¢asovac
SETTIMER nastavuje casovac
STARTTIMER spousti ¢asovac

Instrukce pro spravu Matric

CLEAR vynulovani proménné, vektoru, matrice

FIND vyhledani prvku

EINDB vyhledani prvku ve vektoru nebo matrici, které jsou usporadany ve
vzestupném poradi

LASTELEM posledni prvek vektoru nebo matrice

LOCAL deklarovani proménné, vektoru, mistni matrice

MOVEMAT kopiruje jeden radek matrice do jiného radku

PARAM deklarovani parametru funkce

SETVAL zmeéna promeénné

SORT usporadani vektoru nebo matrice

Instrukce pro spravu Retézcd

ADDSTRING provazani dvou retézc

CONTROLCHAR nastaveni kontrolniho znaku do proménné fetézec
LEFT vyjmuti prvnich znakd

LEN Cteni délky retézce

MID vyjmuti nékterych znakd

RIGHT vyjmuti poslednich znakd

SEARCH vyhledani retézce

SETSTRING zmeéna proménné druhu fetézec

STR konverze z Cisla na fetézec

VAL konverze z fetézce na Cislo

Instrukce pro spravu Komunikaci

CLEARRECEIVE vyprazdnuje seznam RECEIVE poZadavek na uspokojeni
COMCLEARRXBUFFER vyprazdfiuje pfijimaci vyrovnavaci pamét sériového portu
COMCLOSE zavira sériovy port

COMGETERROR ¢te chybovy kéd

COMGETRXCOUNT ¢te pocet bytl pfitomnych v prijimaci vyrovnavaci paméti
COMOPEN otevira sériovy port

COMREAD Cte sériovy port

COMREADSTRING Cte retézec ze sériového portu

COMWRITE zapisuje fetézec na sériovy port

COMWRITESTRING zapisuje fetézec na sériovy port

RECEIVE pfijem dat zvenci

SEND odesilani dat ven

SENDIPC odesle informace IPC

WAITIPC vyCka na prichod informace IPC

WAITRECEIVE pfijem dat zvenci s ¢ekanim

Matematické Instrukce

ABS absolutni hodnota

ADD soucet

AND bindrni soucin - AND
ARCCOS arkus kosinus

ARCSIN arkus sinus

ARCTAN arkus tangens

Cos kosinus

DIV déleni

EXP exponencialni funkce
EXPR fedeni matematickych vyrazt
LOG pfirozeny logaritmus
LOGDEC logaritmus se zakladem 10

Cislicové Fizeni



112 Albatros

MOD modul

MUL nasobeni

NOT bindrni negace - NOT

OR bindrni soucet - OR
RANDOM vytvoreni nahodného cisla
RESETBIT nastaveni bitu na 0
ROUND zaokrouhleni

SETBIT nastaveni bitu na 1
SHIFTL otoceni bitu doleva
SHIFTR otoceni bitu doprava

SIN sinus

SQR druhad odmocnina

SUB odecitani

TAN tangens

TRUNC useknuti

XOR exkluzivni binari soucet - XOR

Instrukce pro spravu Multitaskingu

ENDMAIL signalizuje konec provadéni prikazu

ENDREALTIMETASK ukon¢i ulohu provadénou v realném Case (real-time)

ENDTASK ukon¢i Ulohu

GETPRIORITYLEVEL Cte Uroven priority aktudlni Glohy

GETREALTIME vraci hodnotu ¢asu uplynulého od zahajeni provadéni v readlném Case
(real-time) jednotek pohybu v osach

GETREALTIMECOUNT vraci poCet uplynulych RealTime

HOLDTASK pozastavi provadéni tlohy

RESUMETASK obnovi provadéni ulohy

SENDMAIL odesle prikaz do postovni schranky 'mail'

SETPRIORITYLEVEL nastavi Uroven priority pro aktualni dlohu

STARTREALTIMETASK zahaji Ulohu real-time

STARTTASK zahaji provadéni ulohy

STOPTASK pozastavi provadéni Ulohy a zastaveni pohyb pfifazenych jednotek pohybu
v osach

WAITMAIL pfijme pfikaz z posStovni schranky 'mail'

WAITTASK vyCka na dokonceni provadéni Ukolu

Instrukce pro spravu Toku

CALL vyvolani podprogramu

DELONFLAG zakazani spravy nouzového stavu na zakladé bitu pfiznaku nebo prepinace
pfiznaku

DELONINPUT zakazani spravy nouzového stavu na zakladé digitalniho vstupu

ENDREP konec opakovani bloku s instrukci REPEAT

ECALL vyvolani funkce

EOR rozsifeni instrukce REPEAT

FRET navrat z vyvolani funkce

GOTO skok na navésti

IF ovéreni proménné

IFACC ovéreni probihajiciho zrychlovani jednotky pohybu v ose

IFAND ovéreni operace AND

IFBIT ovéreni bitu

IFBLACKBOX zkouska aktivniho stavu zaznamenavani aktivity logickych zafizeni.

IFCHANGEVEL ovéreni probihajici zmény rychlosti jednotky pohybu v ose

IFCOUNTER ovéreni pocitadla

IFDEC ovéreni probihajiciho zpomalovani jednotky pohybu v ose

IFDIR ovéreni sméru jednotky pohybu v ose

IFERRAN ovéreni chyby smycky

IFERROR ovéreni aktivni chyby cyklu

IFFLAG ovéreni pfiznaku

IFINPUT ovéreni vstupu

IFMESSAGE ovéreni aktivniho hlaseni

IFOR ovéreni operace OR

IFOUTPUT ovéreni vystupu

IFQUOTER ovéreni redlné polohy

IFQUOTET ovéreni cilové polohy

IFRECEIVED ovéreni prijmu dat

IFREG ovéreni probihajiciho rezimu jednotky pohybu v ose
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IFSAME ovéFeni vazby dvou argumentl na stejna data
IFSTILL ovéreni zastaveni jednotky pohybu v ose

IFSTR ovéreni retézce

IFTARGET ovéreni jednotky pohybu v ose v cilové poloze
IFTASKHOLD ovéreni pozastaveni paralelni funkce

IFTASKRUN ovéreni provadéni paralelni funkce

IFTIMER ovéreni ¢asovace

IFVALUE ovéreni proménné

IFVEL ovéreni rychlosti jednotky pohybu v ose

IFWIN ovéreni jednotky pohybu v ose v okné

IFXOR ovéreni operace XOR

NEXT konec opakovani bloku s FOR

ONERRSYS nastaveni vyvolani funkce na zakladé chyby systému
ONFLAG nouzovy stav na zakladé bitu pfiznaku nebo prepinace pfiznaku
ONINPUT nouzovy stav na zakladé digitalniho vstupu

REPEAT opakovani bloku instrukci

RET navrat z podprogramu

SELECT vicenasobna volba se skokem

TESTIPC ovéreni pfitomnosti informace IPC

TESTMAIL ovéreni a prijem prikazu

RUzné Instrukce

CLEARERRORS vymazani vSech chyb cyklu modulu
CLEARMESSAGES vymazani vsech hlaseni modulu

DEFMSG definovani hlaseni skupiny

DELAY zablokovani aktualni funkce po uréené ¢asové obdobi
DELERROR vymazani predchozi chyby cyklu

DELMESSAGE vymazani predchoziho hlaseni

ERROR odeslani chyby cyklu do PC

IFDEF/ELSEDEF/ENDDEF

ovéreni podminéné kompilace

MESSAGE odeslani hlaseni do PC

SYSFAULT vypnuti signalu SYSOK

SYSOK zapnuti signalu SYSOK

TYPEOF druh argumentu

WATCHDOG slouzi k aktivaci, aktualizaci a zruseni sledovaciho zafizeni (watchdog) z

GPL na hardwarovém modulu TMSWD

Instrukce pro spravu MECHATROLINK-II

MECCOMMAND odeslani prikazu pro pohon jednotky pohybu v ose
MECGETPARAM ¢teni parametru uvedené jednotky pohybu v ose
MECGETSTATUS ¢teni hodnot STATUS, ALARM a IO_MON
MECSETPARAM zapis parametru uvedené jednotky pohybu v ose

Instrukce pro spravu standardnich polnich sbérnic

AXCONTROL nastaveni hodnoty pro ControlWord
AXSTATUS vraceni hodnoty obsazené ve StatusWord
CNBYDEVICE vraci Cislo karty a uzel zafizeni
READDICTIONARY ¢teni obsahu objektu slovniku

WRITEDICTIONARY zapis obsahu objektu slovniku

Instrukce pro spravu EtherCAT

ACTIVATEMODE nastaveni provozniho rezimu

ECATGETREGISTER vraceni obsahu registru ESC (EtherCAT Slave Controller).
ECATSETREGISTER zapis obsahu registru ESC (EtherCAT Slave Controller).
GETPDO vraceni objektu uvnitf PDO sité EtherCAT

SETEOE aktivace nebo zruseni polozky Sniffer

SETPDO nastaveni objektu uvnitf PDO sité EtherCAT

Instrukce pro spravu sbérnice CAN

GETCNSTATE

vraceni stavu protokolu NMT pro uzel karty

Cislicové Fizeni



114 Albatros

GETSDOERROR vraceni posledni chyby, ke které doslo

GETMNSTATE vraceni stavu protokolu NMT pro uzel master karty
RECEIVEPDO slouzi k precteni obsahu asynchronniho PDO
SENDPDO slouzi k zapisu obsahu asynchronniho PDO
SETNMTSTATE nastaveni stavu protokolu NMT pro uzel master karty

Instrukce pro Simulaci

DISABLE zakazuje jednu nebo vice jednotek pohybu v osach
DISABLEFORCEDINPUT zakazuje nucené nastaveni vstupl

ENABLE aktivuje jednu nebo vice jednotek pohybu v osach
ENABLEFORCEDINPUT aktivuje nucené nastaveni vstupd
RESETFORCEDINPUT provadi nucené nastaveni vstupu na OFF
SETFORCEDANALOG provadi nucené nastaveni analogového vstupu
SETFORCEDINPUT provadi nucené nastaveni vstupu na ON
SETFORCEDPORT provadi nucené nastaveni portu vstupl

Instrukce pro funkci ,Blackbox™

ENDBLACKBOX ukonceni funkce zaznamenavani
PAUSEBLACKBOX pozastaveni funkce zaznamenavani
STARTBLACKBOX zahajeni funkce zaznamenavani

Instrukce pro spravu ISO

ISOGO0 nastaveni rychlého pohybu

ISOG1 nastaveni interpolovaného pohybu

ISOG9 nastaveni nuceného zastaveni pohybu

ISOG90 nastaveni interpretace poloh jako absolutnich poloh

ISOG91 nastaveni interpretace poloh jako relativnich poloh

I1ISOG93 nastaveni interpretace rychlosti jako obracené hodnoty c¢asu

1ISOG94 nastaveni interpretace rychlosti jako mémé jednotky za minutu

I1ISOG216 definovani matric pro parametrizaci stroje

I 217 popisovani fyzickych jednotek pohybu v ose a virtualnich jednotek pohybu
v ose, které tvofi stroj

ISOM2 uvolnéni od pohybu ISO

ISOM6 volba indext matric parametrizace

ISOSETPARAM nastaveni nékterych parametrd charakterizujicich plynulosti
interpolovaného pohybu ISO

KINEMATICEXPR nastaveni jednotlivych vyrazd obracené a pfimé kinematiky

10.3.3 Vstup/Vystup
GETFEED
GETFEED promenna
promenna feed rate

Slouzi ke kopirovani hodnoty feed rate, prectené z karty VST./VYST. vzdéaleného modulu, do uvedené
parametru promenna. Hodnota feedrate je v rozsahu od 0 do 100 a jedna se o procentudlni hodnotu.

Plsobi na analogovy vstup, ktery neni viditelny v konfiguraci. Vechny karty TPA, které provadé&ji spravu feed
rate, jsou vybaveny specifickym konektorem.

INPANALOG
INPANALOG nazevanalogovehovstupu, promenna
nazevanalogovehovstupu nazev zafizeni druhu analogovy vstup
promenna proménna
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Kopiruje hodnotu analogového vstupu uréeného parametrem nazevanalogovehovstupu do proménné uréené
parametrem promenna.

INPFLAGPORT
INPFLAGPORT nazevportupriznaku, promenna
nazevportupriznaku nazev zafizeni druhu port pfiznaku
promenna proménna

Kopiruje stav portu pfiznaku definovaného argumentem nazevportupriznaku do proménné urcené
argumentem promenna.

Port pfiznaku je vidén jako maska bitl. Kazdému portu piiznaku je pfifazen jeden bit. KdyZ se pfiznak nachazi
ve stavu ,,ON", odpovidajici bit je nastaven na 1.

INPPORT
INPPORT nazevportu, promenna
nazevportu nazev zafizeni druhu port vstupu
promenna proménna integer nebo char

Kopiruje stav portu vstupu nazevportu do proménné definované argumentem promenna.
Port vstupu je vidén jako maska bitl. KdyZ se port nachazi ve stavu ,ON", odpovidajici bit je nastaven na 1.

MULTIINPPORT
MULTIINPPORT portl[,...,port4],proménna
portl poskytuje bity od 0 do 7
port2 poskytuje bity od 8 do 15
port3 poskytuje bity od 16 do 23
port4 poskytuje bity od 24 do 31
proménna prom&nna integer, ktera pfijimé porty vstupl

Cte aZ do ¢tyF vstupnich portll souc¢asné a zapisuje je do proménné. Cteni portl probihd atomickym
zplsobem, co? zajistuje, Ze Eteni bude provedeno v ramci stejného provadéni v redlném Ease (real-time).
Port1 odpovida nejnizsimu bytu, zatimco port4 odpovida nejvyssimu bytu.

Port 4 Port 3 Port 2 Port 1

]| 23 15 ¥ 0 bit
MULTIOUTPORT

MULTIOUTPORT hodnota, nazevportull[,...,nazevportu4]

hodnota &islo nebo proménna integer, uréena k zapisu do portd vystupu

nazevportul pfijima bit od 0 do 7

nazevportu2 pfijima bit od 8 do 15

nazevportu3 pfijima bit od 16 do 23

nazevportu4 pfijima bit od 24 do 31
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Zapisuje hodnotu do ¢tyf portl vystupu souc¢asné. Zapis uvedenych portl probihd atomickym zplsobem, coZ
zajistuje, Ze &teni bude provedeno v rdmci stejného provadéni v rediném case (real-time). Kdyz
nazevportu2, nazevportu3, nazevportu4 neni uveden, pfislusny byte ma hodnotu 0.

0 bit

Port 4 Port 3 Port 2 Port 1
1| 23 15
MULTIRESETFLAG
MULTIRESETFLAG maska, nazevpriznakull[, ..., nazevpriznaku32]
maska

nazevpriznakul

Ze vdech pfiznakd nazevpriznaku (1+32) zru$i, tj. nastavi na ,OFF" ty, jejichZ bit v argumentu maska ma

hodnotu 1.

maska pfisludnych pfiznakll - konstanta nebo proménna
nazev zafizeni druhu pfiznak

Bit 0 masky (ten s nejnizsi vahou) odpovida pfiznaku nazevpriznakul.

MULTIRESETOUT

MULTIRESETOUT

maska
nazevvystupul

Ze vdech vystupll nazevvystupu (1+32) zrusi ty, jejichZ bit v argumentu maska ma hodnotu 1. Bit 0
masky (ten s nejnizsi vahou) odpovida vystupu nazevvystupul.

MULTISETFLAG

MULTISETFLAG

maska
nazevpriznakul

Ze viech piiznakl nazevpriznaku (1+32) zapne, tj. nastavi na ,ON" ty, jejichZ bit v argumentu maska mé

maska, nazevvystupul], ..., nazevvystupu32]

maska pfisluénych vystupl - konstanta nebo proménna
nazev zafrizeni druhu vystup

maska, nazevpriznakull[, ..., nazevpriznaku32]

maska pfisluénych piiznakd - konstanta nebo prom&nnd
nazev zafizeni druhu pfiznak

hodnotu 1. Bit 0 masky (ten s nejnizsi vahou) odpovida pfiznaku nazevpriznakul.

MULTISETOUT

MULTISETOUT

maska
nazevvystupul

Ze véech vystupl nazevvystupu (1+32) zapne ty, jejichZ bit v argumentu maska ma hodnotu 1.

maska, nazevvystupul], ..., nazevvystupu32]

maska pfisludnych vystupl - konstanta nebo proménna
nazev zafizeni druhu vystup

Bit 0 masky (ten s nejnizsi vahou) odpovida vystupu nazevvystupul. Kdyz je vystup monostabilniho druhu,

bude vypnut automaticky po uplynuti ¢asového limitu 200 milisekund.
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MULTIWAITFLAG

MULTIWAITFLAG maska, priznakl][, ..., priznak32], stav [, casovylimit [[ GOTO
navesti]]

MULTIWAITFLAG maska, priznakl][, ..., priznak32], stav [, casovylimit [, CALL
nazevpodprogramul]]

MULTIWAITFLAG maska, priznakl[, ..., priznak32], stav [, casovylimit [,
nazevfunkce]]

maska konstanta nebo prom&nna. Maska zainteresovanych piiznak{

priznakl1l[,...priznak32] nazev zafizeni druhu pfiznak

stav prednastavena konstanta. Pfripustnymi hodnotami jsou:
- ON stav zapnutého pfiznaku
- OFF stav vypnutého pfiznaku

casovylimit konstanta nebo proménna. Jedna se o mezni hodnotu doby c¢ekani

navesti naveésti skoku (GOTO)

nazevpodporogramu navesti podprogramu (CALL)

nazevkunkce nazev funkce

Ceka, dokud se uvedené ptiznaky priznakl...priznak32 nebudou nachézet ve stavu uvedeném parametrem
stav (ON/OFF).

Ze viech piiznak{ ovéfi ty, jejichZ bit v argumentu maska je zapnuty (ON). Bit 0 argumentu maska (ten s
nejnizsi vahou) odpovida bitu definovanému parametrem priznakl, bit 1 odpovida bitu definovanému
parametrem priznak2 apod. az po bit definovany parametrem priznak32.

Parametr casovylimit umoZnuje nastavit ¢asovy limit odliSny od prednastaveného limitu, ktery je jedna
sekunda.

Kdyz je pfitomno navesti nebo nazevpodprogramu nebo nazevfunkce, pfi uplynuti ¢asového limitu
program preskoci na navesti nebo vyvold nazevpodprogramu nebo nazevfunkce.

MULTIWAITINPUT
MULTIWAITINPUT maska, vstupl][, ..., vstup32], stav [, casovylimit [, GOTO navesti]]
MULTIWAITINPUT maska, vstupl][, ..., vstup32], stav [, casovylimit [, CALL
nazevpodprogramul]]
MULTIWAITINPUT maska, vstupl][, ..., vstup32], stav [, casovylimit [, nazevfunkce]]
maska konstanta nebo prom&nnd. Maska zainteresovanych vstupl
vstupll[,...vstup32] nazev vstupu
stav prednastavena konstanta. Pfipustnymi hodnotami jsou:
- ON stav zapnutého vstupu
- OFF stav vypnutého vstupu
casovylimit konstanta nebo proménna. Jedna se o mezni hodnotu doby cekani
navesti navésti skoku (GOTO)
nazevpodporogramu navesti podprogramu (CALL)
nazevfunkce nazev funkce

Ceka, dokud se uvedené vstupy vstupl...vstup32 nebudou nachazet ve stavu uvedeném parametrem stav
(ON/OFF).

Ze véech vstupl ovéfi ty, jejichZ bit v argumentu maska je zapnuty (ON). Bit 0 argumentu maska (ten s
nejnizsi vahou) odpovida bitu definovanému parametrem vstupl, bit 1 odpovida bitu definovanému
parametrem vstup2 apod. aZ po bit definovany parametrem vstup32.

Kdyz nebyly uréeny volitelné argumenty, po uplynuti jedné sekundy od zacatku provadéni instrukce
(prednastaveny casovy limit) bude automaticky vytvofeno parametrizované hlaseni: ,Wait inputn ON/OFF".
Nazev signalizovaného vstupu je ten, ktery odpovida prvnimu aktivovanému vstupu, ktery jesté neuspokojil
stav. Kdyz je pfitomen parametr casovylimit, vySe popsané zobrazeni bude vytvofeno po uplynuti
pozadovaného ¢asového limitu. Kdyz po uplynuti ¢asového limitu dojde ke spIinéni pozadované podminky, bude
automaticky vytvoreno parametrizované hlaseni, aby se vymazalo predtim odeslané hlaseni.

Kdyz je pfitomno navesti nebo nazevpodprogramu nebo nazevfunkce, pfi uplynuti ¢asového limitu
program preskoCi na navesti nebo vyvola nazevpodprogramu nebo nazevfunkce.
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OUTANALOG
OUTANALOG nazevanalogovehovystupu, hodnota
nazevanalogovehovystupu nazev zafizeni druhu analogovy vystup nebo jednotka pohybu v ose
hodnota konstanta nebo proménna

Slouzi k nastaveni napéti ur¢eného parametrem hodnota na analogovém vystupu nebo na jednotce pohybu v
ose ur¢eném parametrem nazevanalogovehovystupu.

OUTFLAGPORT
OUTFLAGPORT nazevportupriznaku, hodnota
nazevportupriznaku nazev zafizeni druhu port pfiznaku
hodnota konstanta nebo proménna

Kopiruje hodnotu do portu pfiznaku uvedeného v parametru nazevportuproznaku.
Parametr hodnota je vidén jako maska bitl. Kazdému bitu je pfifazen jeden ptiznak portu. Kdyz ma bit
hodnotu 1, odpovidajici pfiznak bude nastaven do stavu ,ON".

OUTPORT
OUTPORT nazevportu, hodnota
nazevportu nazev zafizeni druhu port vystupu
hodnota konstanta nebo proménna, integer nebo char

Kopiruje obsah parametru hodnota do portu vystupu nazevportu.
Port vystupu je vidén jako maska bitl. Kdyz ma bit hodnotu 1, odpovidajici vystup bude nastaven do stavu
#~ON".

RESETFLAG
RESETFLAG nazevpriznaku
nazevpriznaku nazev zafizeni druhu pfiznak

Vypne (uvede do stavu OFF) pfiznak nazevpriznaku.

RESETOUT
RESETOUT nazevvystupu
nazevvystupu nazev zafizeni druhu digitalniho vystupu

Slouzi k vypnuti (uvedeni do stavu OFF) vystupu nazevvystupu.
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SETFLAG
SETFLAG nazevpriznaku
nazevpriznaku nazev zafizeni druhu pfiznak

Zapne (uvede do stavu ON) pfiznak nazevpriznaku.

SETOUT
SETOUT nazevvystupu
nazevvystupu nazev zafizeni druhu digitalniho vystupu

Slouzi k zapnuti (uvedeni do stavu ON) vystupu nazevvystupu.
Kdyz je vystup monostabilniho druhu, bude vypnut automaticky, po uplynuti pevné nastaveného ¢asového
limitu 200 milisekund.

WAITFLAG

WAITFLAG nazevpriznaku, stav [, casovylimit [[ GOTO navesti]]
WAITFLAG nazevpriznaku, stav [, casovylimit [, CALL nazevpodprogramul]]
WAITFLAG nazevpriznaku, stav [, casovylimit [, nazevfunkce]]
nazevpriznaku nazev zafizeni druhu pfiznaku
stav prednastavena konstanta. Pfipustnymi hodnotami jsou:

- ON stav zapnutého pfiznaku

- OFF stav vypnutého pfiznaku
casovylimit konstanta nebo proménna. Jedna se o mezni hodnotu doby cekani
navesti navésti skoku (GOTO)
nazevpodporogramu navesti podprogramu (CALL)
nazevfunkce nazev funkce

Ceka, dokud piiznak nazevpriznaku nedosahne stavu uvedeného parametrem stav (ON/OFF).

Kdyz je z volitelnych argumentl pFitomny pouze casovylimit, chyba cyklu ,PFiznak nazevpriznaku ¢eka na
stav" bude vytvorena po uplynuti ¢asového limitu.

Kdyz dojde ke spinéni uvedené podminky po uplynuti ¢asového limitu, bude automaticky vymazana chyba
cyklu, kterd byla predtim odeslana této uloze.

Kdyz je pfitomno navesti nebo nazevpodprogramu nebo nazevfunkce, pfi uplynuti ¢asového limitu
program preskoCi na navesti nebo vyvola nazevpodprogramu nebo nazevfunkce bez vytvoreni jakéhokoli
automatického zobrazeni.

Aby se zabranilo situaci ¢ekani na pfiznak béhem pracovniho cyklu, doporucuje se nastavit ¢asovy limit.

WAITINPUT
WAITINPUT nazevvstupu, stav [, casovylimit [ GOTO navesti]]
WAITINPUT nazevvstupu, stav [, casovylimit [, CALL nazevpodprogramu]]
WAITINPUT nazevvstupu, stav [, casovylimit [, nazevfunkce]]
nazevvstupu nazev vstupu
stav prednastavena konstanta. Pfripustnymi hodnotami jsou:
- ON stav zapnutého vstupu
- OFF stav vypnutého vstupu
casovylimit konstanta nebo proménna. Casovy limit ¢ekani
navesti naveésti skoku (GOTO)
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nazevpodporogramu navesti podprogramu (CALL)
nazevfunkce nazev funkce

Ceka, dokud vstup nazevvstupu nedosdhne stavu uvedeného parametrem stav (ON/OFF).

Kdyz nejsou uvedeny volitelné argumenty, po uplynuti 20 sekund od zacatku provadéni instrukce bude
automaticky vytvorena chyba cyklu: ,Digitalni vstup nazevvstupu ¢eka na stav".

KdyZ je z volitelnych argument@ piftomen pouze casovylimit, vyse uvedené zobrazeni bude vytvoreno po
jeho uplynuti.

Kdyz dojde ke spIinéni uvedené podminky po uplynuti hodnoty parametru casovylimit, bude automaticky
vymazana chyba cyklu, kterad byla predtim odeslana této uloze.

Kdyz je pfitomno navesti nebo nazevpodprogramu nebo nazevfunkce, pfi uplynuti ¢asového limitu
program preskoci na navesti nebo vyvold nazevpodprogramu nebo nazevfunkce bez vytvoreni jakéhokoli
automatického zobrazeni.

Aby se zabranilo situaci ¢ekani na vstupni signal, béhem pracovniho cyklu se doporucuje nastavit ¢asovy limit
mensi, nez je prednastavena hodnota (20 sekund).

Rutina Vynulovani jednotky pohybu v ose

WAITPERSISTINPUT

WAITPERSISTINPUT nazevvstupu, stav, dobasetrvanistavu [, casovylimit [[ GOTO
navesti]]

WAITPERSISTINPUT nazevvstupu, stav, dobasetrvanistavu [, casovylimit [, CALL
nazevpodprogramul]]

WAITPERSISTINPUT nazevvstupu, stav, dobasetrvanistavu [, casovylimit [,
nazevfunkce]]

nazevvstupu nazev zafizeni druhu digitaini vstup

stav prednastavena konstanta. Pripustnymi hodnotami jsou:
- ON stav zapnutého vstupu
- OFF stav vypnutého vstupu

dobasetrvanistavu konstanta nebo proménnd

casovylimit konstanta nebo proménna. Casovy limit ¢ekani

navesti naveésti skoku (GOTO)

nazevpodporogramu navesti podprogramu (CALL)

nazevfunkce nazev funkce

Ceka, dokud se vstup nazevvstupu nebude nachdzet ve stavu uréeném parametrem stav (ON/OFF), a
zlstane v tomto stavu po dobu uvedenou v parametru dobasetrvanistavu.

Kdyz nejsou uvedeny volitelné argumenty, po uplynuti 20 sekund od zacatku provadéni instrukce bude
automaticky vytvorena chyba cyklu: ,Digitalni vstup nazevvstupu ¢eka na stav".

KdyZ je z volitelnych argument@ piftomen pouze casovylimit, vyse uvedené zobrazeni bude vytvoreno po
jeho uplynuti.

Kdyz dojde ke spIinéni uvedené podminky po uplynuti hodnoty parametru casovylimit, bude automaticky
vymazana chyba cyklu, ktera byla predtim odeslana této uloze.

Kdyz je pfitomno navesti nebo nazevpodprogramu nebo nazevfunkce, pfi uplynuti ¢asového limitu
program preskoci na navesti nebo vyvold nazevpodprogramu nebo nazevfunkce bez vytvoreni jakéhokoli
automatického zobrazeni.

Aby se zabranilo situaci ¢ekani na vstupni signal, béhem pracovniho cyklu se doporucuje nastavit ¢asovy limit
mensi, nez je prednastavena hodnota (20 sekund).

10.3.4 Jednotky pohybu v osach
CHAIN

CHAIN jednotkapohybuvose_master, jednotkapohybuvose_slavel
[, ..-jednotkapohybuvose_slave5]

jednotkapohybuvose_master nazev zafizeni druhu jednotka pohybu v ose, které bude fungovat jako
master
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jednotkapohybuvose_slavl... nazev zafizeni druhu jednotka pohybu v ose, které bude fungovat jako
slave
jednotkapohybuvose_slave5

Po provedeni této instrukce jednotkypohybuvose_slave (1+5) provedou pohyby souvisejici s pohyby
jednotky pohybu v ose master na zakladé vztahu fetézeni nastaveného instrukci RATIO. Vysledkem budou
zfetézené pohyby z bodu do bodu i interpolované pohyby.

Jednotkapohybuvose_slavel neni volitelnym parametrem, ale musi byt vzdy definovana.

Aby mohla byt jednotka pohybu v ose slave zietézena, nesmi byt vazana v interpolaci a nesmi sama
predstavovat master pro jiné jednotky.

Jednotka pohybu v ose master zase nesmi sama predstavovat slave pro jiné jednotky pohybu v ose.
Zretézeni miZe byt provedeno s jednotkami pohybu v ose v cilové poloze i s jednotkami pohybu v ose v
pohybu.

Pro zruseni zietézeni jednotek pohybu v ose staci provést instrukci NORMAL na jednotce pohybu v ose
master. Posledné uvedend operace mize byt provedena s jednotkami pohybu v ose v cilové poloze i s
jednotkami pohybu v ose v pohybu. KdyZ je zfetézeni zruSeno béhem pohybu jednotek pohybu v osach,
jednotka pohyby v osach typu slave provede rampu zpomaleni a zastavi se.

Je mozné definovat maximalné 8 jednotek pohybu v osach typu master soucasné.

Instrukci Ize provést také s jednotkami krokového pohybu v oséach (stepper) za podminky, Ze jsou vSechny
fizeny prostfednictvim TRS-AX.

Kromé toho plati, e véechny jednotky pohybu v ose musi mit rediny, nikoli simulovany snima¢ impulzd. V
opac¢ném pripadé bude vytvorena chyba systému ,4101 Nevyhovujici sprava jednotky pohybu v ose
nazevjednotkypohybuvose®.

Viz také RATIO.

CHAIN X, Y ; zretézeni jednotky pohybu v ose Y s jednotkou pohybu
v ose X

pohybuji jednotkou pohybu v ose X. Y

; replikuje pohyb X

MOVINC X, 100

CIRCABS

CIRCABS [navesti],jednotkapohybuvosel, polohal, jednotkapohybuvose?2,
poloha2, smer, £polomer [, uhel]

navesti konstanta nebo proménna integer. Navésti, které identifikuje blok pfesunu

jednotkapohybuvosel, nazvy zafizeni druhu jednotka pohybu v ose

jednotkapohybuvose?2

polohal,poloha2 konstanta nebo proménna. Predstavuje absolutni polohu presunu

smer proménna integer. Urcuje druh otaceni; pfipustné jsou dvé hodnoty:
CW ve sméru hodinovych rucicek
CCW proti sméru hodinovych ruci¢ek

polomér konstanta nebo proménna. Predstavuje hodnotu poloméru kruhu

uhel konstanta nebo proménna. Predstavuje vychozi Uhel

Kruhova interpolace 2 jednotek pohybu v osach s absolutnim presunem zalozena na naprogramovanych
argumentech polohal a poloha2.

Kruh je dan vychozim bodem (aktudlnim bodem), koncovym bodem, hodnotou poloméru a smérem drahy.
Znaménko aplikované na polomér umoznuje zvolit mensi kruh (+polomér) nebo vétsi kruh (-polomér).

Ve specifickém pripadé, kdy se pocatecni poloha jednotky pohybu v ose 1 shoduje s finalni polohou poloha1l
a pocatecni poloha jednotkypohybuvose2 se shoduje s finalni polohou poloha2, bude ur¢en kompletni kruh: V
tomto pfipadé je tfeba uvést argument uhel se stejnym vyznamem instrukce CIRCLE (ze které je tfeba
vychazet).

Parametr uhel slouZi k jedine¢nému uréeni stfedu kruhu se stejnym vyznamem instrukce CIRCLE. Bere se v
Uvahu pouze tehdy, kdyz jesté pred provedenim instrukce polohal a poloha2 odpovidaji aktualnim poloham
jednotek pohybu v osach. Volitelny parametr navesti se pouziva ve spojeni s instrukci SETLABELINTERP pro
jedine¢nou identifikaci bloku pfesunu.

Jednotky krokového pohybu v ose se mohou pouZivat v této instrukci pouze v pfipadé, Ze jsou spravovany ze
vzdaleného TRS-AX. V tomto pfipadé je tfeba brat v Uvahu, Ze vyrazem interpolace se ma na mysli
koordinovany pohyb vice jednotek pohybu v osach ovlivnény diskrétni chybou zplisobenou metodou Fizeni
jednotky pohybu v ose.
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CCw
Pf
polomé
Pi
Cw
+polomér -polomér
CIRCINC

CIRCINC [navesti],jednotkapohybuvosel, polohal, jednotkapohybuvose?2,

poloha2, smer, tpolomer [, uhel]
navesti konstanta nebo proménna integer. Navésti, které identifikuje blok presunu
jednotkapohybuvosel, nazvy zafizeni druhu jednotka pohybu v ose
jednotkapohybuvose2
polohal,poloha2 konstanta nebo proménna. Pfedstavuje inkrementalni polohu presunu
smer proménna integer. Ur¢uje druh otaceni; pfipustné jsou dvé hodnoty:

CW ve sméru hodinovych rucicek

CCW proti sméru hodinovych rucicek
polomér konstanta nebo proménna. Pfedstavuje hodnotu poloméru kruhu
uhel konstanta nebo proménna. Pfedstavuje vychozi thel

Kruhova interpolace 2 jednotek pohybu v osach s inkrementainim pfesunem zalozena na naprogramovanych
argumentech polohal a poloha2.

Kruh je dan vychozim bodem (aktualnim bodem), koncovym bodem, hodnotou poloméru a smérem drahy.
Znaménko aplikované na polomér umoznuje zvolit mensi kruh (+polomér) nebo vétsi kruh (-polomér).

Ve specifickém pripadé, kdyz polohal = poloha2 = 0, se urci kompletni kruh: V tomto pfipadé je tfeba uvést
argument uhel se stejnym vyznamem jako instrukce CIRCLE (ze které je tfeba vychazet).

Parametr uhel slouzi k jedine¢nému urceni stfedu kruhu se stejnym vyznamem instrukce CIRCLE. Volitelny
parametr navesti se pouziva ve spojeni s instrukci SETLABELINTERP pro jedine¢nou identifikaci bloku presunu.
Jednotky krokového pohybu v ose se mohou pouzivat v této instrukci pouze v pfipadé, Ze jsou spravovany ze
vzdaleného TRS-AX. V tomto pfipadé je tfeba brat v Gvahu, Ze vyrazem interpolace se ma na mysli
koordinovany pohyb vice jednotek pohybu v osach ovlivnény diskrétni chybou zplisobenou metodou fizeni
jednotky pohybu v ose.

CCw
Pf

polomé

Cw

+polomér -polomér
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CIRCLE

CIRCLE [navesti],jednotkapohybuvosel, jednotkapohybuvose2, smer,
polomer, uhel

navesti konstanta nebo proménna integer. Navésti, které identifikuje blok presunu

jednotkapohybuvosel, nazvy zafizeni druhu jednotka pohybu v ose

jednotkapohybuvose2

smer proménna integer. Ur¢uje druh otaceni; pfipustné jsou dvé hodnoty:
CW ve sméru hodinovych rucicek
CCW proti sméru hodinovych rucicek

polomér konstanta nebo proménna. Pfedstavuje hodnotu poloméru kruhu

uhel konstanta nebo proménna. Pfedstavuje vychozi thel

Kompletni kruhova interpolace.

Vytvafi kruh s jednotkoupohybuvosel a jednotkoupohybuvose2 v uvedeném parametru smer, s
parametrem polomer, ktery se rovna hodnoté pfifazené na zakladé vnuceného vychoziho parametru uhel.
Parametr polomer miize nabyt pouze kladnych hodnot.

Parametr uhel je tfeba uvést s kladnou trigonometrickou konvenci proti sméru hodinovych ruci¢ek, pficemz je
nutné vychazet z jednotkypohybuvose X. Z{stane vskutku uréena poloha stfedu Co kruhu s uvedenim Ghlu
vytvoreného polomérem prochéazejicim pocatecnim naprogramovanym bodem P (aktudlni bod) a vodorovnym
smérem X+. Volitelny parametr navesti se pouziva ve spojeni s instrukci SETLABELINTERP pro jedine¢nou
identifikaci bloku pfesunu.

Jednotky krokového pohybu v ose se mohou pouZivat v této instrukci pouze v pfipadé, Ze jsou spravovany ze
vzdaleného TRS-AX. V tomto pfipadé je tfeba brat v Uvahu, Ze vyrazem interpolace se ma na mysli
koordinovany pohyb vice jednotek pohybu v osadch ovlivnény diskrétni chybou zplisobenou metodou Fizeni
jednotky pohybu v ose.

P P
P
thel =0 Uuhel = +90° Uuhel = +180°
p
P
uhel = -qp@ I:FIEbD hel = +160°
+2?D':'}
COORDIN
COORDIN matrice, hodnotadelta_t, smer, poc, konc, maska,

jednotkapohybuvosel, c_sloupce_jednotkypohybuvosel [,
(jednotkapohybuvose?2, c_sloupce_jednotkypohybuvose2) =
(jednotkapohybuvose32, c_sloupce_jednotkypohybuvose32)]
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matrice matrice dat
hodnotadelta_t konstanta nebo proménna. Zaklad dob
smer prednastavena konstanta. Smér Cteni dat matrice

DOWN od nejvyssiho po nejspodnéjsi fadek

poc globalni proménna integer. Jedna se o Cislo pocatecniho radku
konc globalni proménna integer. Jedna se o Cislo koncového fadku
maska maska jednotek pohybu v osach urc¢enych k aktivaci
jednotkapohybuvosel [... nazvy zafizeni druhu jednotka pohybu v ose

jednotkapohybuvose32]

c_sloupce_jednotkapohybuvose Cislo sloupce matrice vztahujici se na jednotku pohybu v ose
1[...

c_sloupce_jednotkapohybuvose

32]

Tato funkce umoznuje provadét synchronizované pohyby jednotek pohybu v osach jednotkapohybuvosel,
jednotkapohybuvose2. apod. prostfednictvim inkrementéalnich presund (mikrovektort) definovanych matrici
dat.

Parametry jednotkapohybuvosel a c_sloupce_jednotkypohybuvosel musi byt vzdy zadefinovany.
Hodnoty obsazené v parametru matrice poukazuji na absolutni polohy postupné dosahované jednotlivymi
jednotkami pohybu v osach.

Pfislusné inkrementalini presuny (rozdil poloh mezi fadkem (n) a fadkem (n-1)) budou provedeny v ¢asovém
intervalu rovnajicim se nasobku zakladu dob (1 ms = Redlna doba aktualizace jednotek pohybu v osach),

definovanému argumentem hodnotadcAto_t, ktery tedy musi byt vyjadfen celym &islem.

Po definovani této ¢asové hodnoty uréi entita jednotlivych pfesunl jednotky pohybu v ose jejich rychlost.
Tato instrukce umoznuje koordinovany pohyb maximalné 32 jednotek pohybu v osach vytvorenych technikami
SPLINE podél jakékoli kfivoCaré drahy v prostoru.

Instrukce je prichozi a nevyzaduje k zahajeni instrukci STARTINTERP. Na jejim konci je v8ak tfeba uvést
instrukci WAITSTILL kvli ¢ekéani na spravny ptichod jednotek pohybu v osach do cilové polohy. PFipadné
zmény feedrate override (prekryti rychlosti dopfedného fizeni) musi byt provedeny prostrednictvim instrukce
SETFEEDI a jejich sprava musi byt provadéna prostiednictvim instrukce SETFEEDCOORD.

Parametr smer umoznuje urcit smér prochazeni matrice a umoznit tak provedeni drahy pohybu v obou
smeérech.

Sloupce matrice, kterd ma byt prochazena, mohou byt druhu float nebo druhu double, ne vsak obou
soucasné.

Kromé pohybu jednotek pohybu v osach podél hotové drahy (zadefinované poctem fadku matrice) je mozné

vytvofit nekonec¢ny pohyb pouzitim:

e Matrice s jedinym radkem. V tomto reZimu ¢innosti fizeni ¢te vzdy jediny fadek matrice a aplikuje na
jednotky pohybu v osach polohy, které jsou v ném uvedeny. Aby se jednotky pohybu v ose pohybovaly,
bude tfeba vhodné zménit fadek matrice, pfednostné s pouzitim Ulohy v redlném case (real-time), ktera
zaruéuje synchronizaci aktualizace poloh s frekvenci aktualizace jednotek pohybu v osach. Timto zplsobem
je mozné realizovat elektronické vaCky nebo zfeté€zeni v poméru odliSném od 1:1. Pro aktivaci tohoto rezimu
¢innosti bude tfeba nastavit poc = 1, konc = 0 a smer = UP. Pfi pouziti tohoto rezimu ¢innosti NESMI byt
pouZita instrukce STOP.

e Matrice s vice radky. Je mozné nekonecné prochazet matrici s cykly od prvniho po posledni radek
nastavenim hodnot poc = 1, konc = 0 a smer = UP. V pfipadé, Ze je tfeba provést jediny fadek
vicefadkové matrice, je tfeba nastavit parametry poc, konc a smer nize uvedenym zplsobem: poc = &islo
fadku, ktery ma byt proveden, konc = Cislo fadku, ktery predchazi radku, ktery mé byt proveden, smer =
UP. V odlisném pfipadé bude vytvorena chyba systému.

Jednotky krokového pohybu v ose se mohou pouZivat v této instrukci pouze v pfipadé, Ze jsou spravovany ze

vzdaleného TRS-AX.

DISABLECORRECTION
DISABLECORRECTION jednotkapohybuvose [, jednotkapohybuvosel, ...,
jednotkapohybuvose6]
jednotkapohybuvose nazev zafizeni druhu jednotka pohybu v ose
jednotkapohybuvosel,..., nazvy zafizeni druhu jednotka pohybu v ose
jednotkapohybuvose6]

Slouzi k zakazani korekce pro uréenou jednotku pohybu v ose.
Prvnim parametrem je jednotka pohybu v ose, u které ma byt zakazana korekce; v pfipadé, ze se jedna o
jediny uvedeny parametr, budou zakazany vSechny korekce pfitomné v konfiguraci. Nasledujici parametry
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umoznuji urcit, které korekce zakazat; kdyz se jeden z nich shoduje s prvnim parametrem, bude zakazana
samokorekce.
Ohledné podrobnéjsich informaci viz ENABLECORRECTION.

Pfiklad
; zakdze samotnou samokorekci pro jednotku pohybu v ose X
DISABLECORRECTION X, X

; zakége kFizovou korekci (vOc¢i X a Y) pro jednotku pohybu v ose z, ale
nezakaze samokorekci

DISABLECORRECTION Z, X, Y
EMERGENCYSTOP
Syntaxe
EMERGENCYSTOP jednotkapohybuvose , doba
Argumenty
jednotkapohybuvose nazev zafizeni druhu jednotka pohybu v ose
doba konstanta nebo proménna integer. Doba rampy v ms
Popis

Slouzi k zastaveni uvedené jednotky pohybu v ose a pfipadné i vSech dalSich, které jsou zainteresovany v

interpolovaném pohybu. Pohyb bude zastaven se zpomalovaci rampou, jejiz doba je stanovena proménnou

[dobal.

Kdyz je pfi pohybech z bodu do bodu nastavena doba delsi nez doba zpomaleni uvedena v konfiguraci, bude

pouzita doba uvedena v konfiguraci.

Kdyz je pfi interpolovanych pohybech nastavena doba delSi neZ maximum dob zpomaleni vSech

zainteresovanych jednotek pohybu v osach, bude pouzita maximalni doba nastavena v konfiguraci.

Pohyb bude moci byt obnoven instrukci START.

Instrukce nesmi byt pouzita v pfipadé, Ze je [jednotkapohybuvose] typu Slave.

Instrukce miZe vytvofit nize uvedené chyby systému:

e ,4101 - Nevyhovujici sprava jednotky pohybu v ose", kdyz [jednotkapohybuvose] provadi
synchronizovany pohyb nebo multilinedrni interpolaci nebo pohyb ISO.

e ,4105 - Instrukci nelze provést na dané jednotce pohybu v ose", kdyz je [jednotkapohybuvose]
jednotkou pocitani pohybu v ose.

e ,4399 - Parametr mimo uréené rozmezi*, kdyz je uvedena [doba] rovna nebo mensi nez 0.

ENABLECORRECTION

Syntaxe
ENABLECORRECTION jednotkapohybuvose [, jednotkapohybuvosesl, ...,

jednotkapohybuvose6]

Argumenty
jednotkapohybuvose nazev zafizeni druhu jednotka pohybu v ose
jednotkapohybuvosel,..., nazvy zafizeni druhu jednotka pohybu v ose
jednotkapohybuvose6]

Popis

Slouzi k aktivaci linearni korekce pro uréenou jednotku pohybu v ose. Korekce se sklada ze samokorekce a z
kiizové korekce. Samokorekce je korekce redlné polohy jednotky pohybu v ose v zavislosti na své poloze,
zatimco kiizova korekce je korekce realné polohy jednotky pohybu v ose v zavislosti na poloze ostatnich
jednotek pohybu v ose. Je mozné definovat maximalné pét kiizovych korektord.

Prvnim parametrem je jednotka pohybu v ose, pro kterou ma byt aktivovana korekce; v pfipadé, ze se jedna o
jediny uvedeny parametr, budou aktivovany vSechny korekce pfitomné v konfiguraci.

Nasledujici parametry umoznuji urcit, které korekce aktivovat; kdyZ se jeden z nich shoduje s prvnim
parametrem, bude aktivovana samokorekce.

Viz také DISABLECORRECTION.

Poznamka
Aby méla instrukce efekt, korekce musi byt aktivovéna v konfiguraci.

Priklad
; aktivuje vSechny korekce urcené v konfiguraci pro jednotku pohybu v ose
X
ENABLECORRECTION X

; aktivuje samotnou samokorekci pro jednotku pohybu v ose X
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ENABLECORRECTION X, X

; aktivuje samokorekci a krizovou korekci (vici X a Y) pro jednotku
pohybu v ose Z

ENABLECORRECTION zZ, X, Y, Z

ENDMOV
ENDMOV jednotka pohybu v ose [, poloha]
jednotkapohybuvose nazev zafizeni druhu jednotka pohybu v ose
poloha konstanta nebo proménna.

Slouzi k zastaveni pohybu vymezené jednotky pohybu v ose. Lisi se od instrukce STOP, protoze pohyb je
ukoncen a nebude moci byt obnoven pfipadnou instrukci START. Je-li uveden parametr poloha, umoziuje
nastavit polohu, ve které jednotka pohybu v ose ukonéi svij pohyb; v opa&ném piipadé bod, ve kterém dojde
k zastaveni jednotky pohybu v ose, zavisi na aktudlni rychlosti a na poslednim naprogramovaném zpomaleni. V
pfipadé potieby za Gcelem dosazeni koncového bodu pohybu fizeni provede zménu sméru pohybu jednotky
pohybu v ose.

Parametr kdty se pouziva pouze v pfipadé, Ze se jednd o pohyb z bodu do bodu. V pfipadé interpolovaného
pohybu dojde k zastaveni pohybu jednotky pohybu v ose bez zohlednéni hodnoty polohy.

; zastavi se aktudlni pohyb a jednotka pohybu v ose se presune do polohy
0.0
ENDMOV X, 0.0

FASTREAD
FASTREAD jednotkapohybuvosel, stav, promennal [,jednotkapohybuvose?2,
promenna2],[..., jednotkapohybuvose8, promenna8]
jednotkapohybvosel... nazvy zafizeni druhu jednotka pohybu v ose. Jednotkapohybuvosel je
[...jednotkapohynuvose8] jednotka pohybu v ose druhu master
stav pfednastavena konstanta. Mze nabyt nize uvedenych hodnot:
ON nabézna hrana
OFF sestupna hrana
promennal...[...promenna8] proménna nebo prvek matrice/vektoru druhu double. Poloha ulozend v

paméti

Polohy uvedenych jednotekpohybuvosach jsou ¢teny a uklddany do paméti prostiednictvim parametru
proménnych v okanmziku, kdy rychly vstup jednotkypohybuvosel (jednotka pohybu v ose Master) prepne
do nastaveného stavu.

Kdyz jsou uvedené jednotky pohybu v osach analogové, musi patfit do stejné karty (4 pro TRS-AX).

Kdyz jsou uvedené jednotky pohybu v osach digitalni, signal rychlého vstupu se nachazi pfimo na pohonu, a
proto je v pfipadé fastread multiple tfeba pfipojit signal paraleiné na jednotliva zafizeni.

Se sbérnici EtherCAT je pro kazdou jednotku pohybu v ose se zdmé&nou snimacl impulzl (viz pfikaz
SWITCHENC) maximalni pocet jednotek pohybu v osach snizen o jeden. Po prekroceni tohoto limitu bude
vytvorena chyba systému ,4400 PFilis mnoho aktivnich jednotek pohybu v ose ve FASTREAD". Pfidavny
snima¢ impulzt musi byt dale pfipojen k rozsifeni TRS-AC-E na TRS-CAT. V opacném piipadé bude vytvorena
chyba systému ,4375 FASTREAD provedena na jednotkach pohybu v osach odlisSnych karet"

Kdyz jsou uvedené jednotky pohybu v osach nakonfigurovany na sbérnici EtherCAT, musi patfit do stejného
pohonu.

Instrukce je ukonéena, kdyz dojde k prepnuti vstupu do uvedeného stavu (ON/OFF).

PFi provedeni instrukce STOP pred pFepnutim rychlého vstupu tyto instrukce zlstanou aktivni a budou
obnoveny po instrukci START.

Je mozné aktivovat vice rychlych ¢teni sou¢asné na stejné karté jednotek pohybu v osach.

Béhem provadéni instrukce neni mozné soucasné provadét instrukce SETPZERO a SETPFLY na stejné jednotce
pohybu v ose, je-li pfipojena ke kartam se sbérnici MECHATROLINK-II.
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Rychly vstup pro jednotky pohybu v osach digitalniho druhu na karté se sbérnici MECHATROLINK-II je
pfitomen na vstupu EXTI2 a neni tfeba jej konfigurovat ve virtualnim-fyzickém deklarovani. Rychlé vstupy
digitalnich jednotek pohybu v osdch MECHATROLINK-II musi byt zkratovany, protoze ukladani polohy jednotky
pohybu v ose se provadi pouze v navaznosti na vilastni rychly vstup.

FREE
FREE jednotkapohybuvose [, napeti]
jednotkapohybuvose nazev zafizeni druhu jednotka pohybu v ose
napeti konstanta float nebo proménna float. Ridici napéti

Uvede jednotkupohybuvose do stavu ,oteviené smyCky" (Free) zruSenim kontroly polohy. KdyzZ je
jednotkapohybuvose slave v provazani s jinymi jednotkami pohybu v osach, omezeni bude zruseno a pohyb
jednotkypohybuvose bude zastaven. V pfipadé uvedeni parametru napeti se fidici napéti jednotky pohybu
v ose bude rovnat tomuto parametru.

Tato instrukce miZe byt pouZita v pfipadé jednotek méfeni v ose, které slouZi pro zajitovani poloh, nebo v
pfipadé jednotek pohybu v osach, jejichz pohyb miZe byt nucené ovlddan externimi mechanickymi sou¢astmi,
které by ménily jejich polohu.

Béhem provozu bude poloha jednotky pohybu v ose zaznamenavana a aktualizovana a je tedy mozné
provadét polohovani jednotky pohybu v ose v absolutnim rezimu po opétovné aktivaci kontroly polohy
(instrukce NORMAL).

HELICABS
HELICABS [navesti], jednotkapohybuvosel, polohal, jednotkapohybuvose2,
poloha2, jednotkapohybuvose3, poloha3, smer, tpolomer [,uhel [,
pocetotacek [, jednotkapohybuvose4, poloha4 [, ...,
jednotkapohybuvose6, poloha6]]]1]
navesti konstanta nebo proménna integer. Navésti, které identifikuje blok prfesunu

jednotkapohybuvosel...jednotk nazvy zafizeni druhu jednotka pohybu v ose
apohybuvose3]...jednotkapohyb

uvose6]

polohal...poloha3[...poloha6] konstanta nebo proménna. Poloha absolutniho presunu

smer proménna integer. Druh otaceni ve sméru/proti sméru hodinovych rucicek
(CW/CCW)

polomer konstanta nebo proménna. Polomér spiraly

uhel konstanta nebo proménna. Vychozi thel

pocetotacek konstanta nebo proménna. Pocet otacek

Spiralovita interpolace s absolutnim pfesunem rovnajicim se naprogramovanym poloham polohal, poloha2 a
poloha3. Pohyb je tvoren kruhovou interpolaci pfifazenou jednotkam pohybu v ose jednotkapohybuvosel a
jednotkapohybuvose?2 (se stejnymi pravidly syntaxe jako v pfipadé CIRCABS /CIRCINC, vztahujici se na
argumenty smer, xpolomer a uhel) a linedmi interpolaci pfifazenou jednotkam pohybu v osach
jednotkapohybuvose3 (pfipadné jednotkapohybuvose4, jednotkapohybuvose5 a
jednotkapohybuvose6). Spirdlovity pohyb miZe byt rozvinuty na vice otaé¢kach uréenych argumentem
pocetotacek. Poloha tykajici se jednotky pohybu v ose s linedrim pohybem (jako pfipadné polohy
jednotkapohybuvose4, jednotkapohybuvose5, jednotkapohybuvose6) se vztahuje na celkovy presun
(tedy ne na presun/otacku). Volitelny parametr navesti se pouziva ve spojeni s instrukci SETLABELINTERP
pro jedinecnou identifikaci bloku presunu.

Jednotky krokového pohybu v ose se mohou pouZivat v této instrukci pouze v pfipadé, Ze jsou spravovany ze
vzdaleného TRS-AX. V tomto pfipadé je tfeba brat v Uvahu, Ze vyrazem interpolace se ma na mysli
koordinovany pohyb vice jednotek pohybu v osach ovlivnény diskrétni chybou zplisobenou metodou Fizeni
jednotky pohybu v ose.

1. Podminka sledovani obrysu je vyhodnocovana pouze na prvnich tfech jednotkach pohybu v ose, které
tvofi vztazny systém. Vysledkem pfidani dalSi osy a pfipadné zmény je chybna sprava profilu rychlosti. Pro
dosazZeni spravného pohybu je tfeba mezi instrukci HELICABS a dalsi instrukci vloZit instrukci "WAITSTILL.
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2. Pfi nastaveni mistniho vztazného systému s pouzitim instrukce SETRIFLOC musi byt tfi jednotky pohybu v
osach, které definuji novy systém, vzdy uvedeny mezi parametry instrukce HELICABS, i kdyz nevykonavaji

presuny.
HELICINC
HELICINC [navesti], jednotkapohybuvosel, polohal, jednotkapohybuvose?2,
poloha2, jednotkapohybuvose3, poloha3, smer, + polomer [,uhel [,
pocetotacek [, jednotkapohybuvose4, poloha4 [, ...,
jednotkapohybuvose6, poloha6]]]]
navesti konstanta nebo proménna integer. Navésti, které identifikuje blok presunu

jednotkapohybuvosel...jednotk nazvy zafizeni druhu jednotka pohybu v ose
apohybuvose3]...jednotkapohyb

uvose6]

polohal...poloha3[...poloha6] konstanta nebo proménna. Poloha inkrementalniho presunu

smer proménna integer. Druh otaceni ve sméru/proti sméru hodinovych ruci¢ek
(CW/CCW)

polomer konstanta nebo proménna. Polomér spiraly

uhel konstanta nebo proménna. Vychozi thel

pocetotacek konstanta nebo proménna. Pocet otacek

Spiralovita interpolace s inkrementalnim presunem rovnajicim se naprogramovanym poloham polohal,
poloha2 a poloha3.

Pohyb je tvoren kruhovou interpolaci pfifazenou jednotkam pohybu v osach jednotkapohybuvosel a
jednotkapohybuvose?2 (se stejnymi pravidly syntaxe jako v pripadé CIRCABS /CIRCINC, vztahujici se na
argumenty smer, polomer a uhel), a linedami interpolaci pfifazenou jednotcepohybuvose3 (pfipadné
jednotcepohybuvose4, jednotcepohybuvose5 a jednotcepohybuvose6). Spirdlovity pohyb miize byt
rozvinuty na vice otackach ur¢enych argumentem pocetotacek.

Poloha tykajici se jednotky pohybu v ose s linearnim pohybem (jako pfipadné polohy jednotkypohybuvose4,
jednotkypohybuvose5, jednotkypohybuvose6) se vztahuje na celkovy presun (a ne na presun/otacku).
Volitelny parametr navesti se pouziva ve spojeni s instrukci SETLABELINTERP pro jedinec¢nou identifikaci
bloku presunu.

Jednotky krokového pohybu v ose se mohou pouzivat v této instrukci pouze v pfipadé, Ze jsou spravovany ze
vzdaleného TRS-AX. V tomto pfipadé je tfeba brat v Gvahu, Ze vyrazem interpolace se ma na mysli
koordinovany pohyb vice jednotek pohybu v osach ovlivnény diskrétni chybou zplisobenou metodou fizeni
jednotky pohybu v ose.

1. Podminka sledovani obrysu je vyhodnocovana pouze na prvnich tfech jednotkach pohybu v ose, které
tvofi vztazny systém. Vysledkem pfidani dalsi osy a pfipadné zmény je chybna sprava profilu rychlosti. Pro
dosazeni spravného pohybu je tfeba mezi instrukci HELICINC a dalsi vloZit instrukci "WAITSTILL.

2. Pfi nastaveni mistniho vztazného systému s pouzitim instrukce SETRIFLOC musi byt tfi jednotky pohybu v
osach, které definuji novy systém, vzdy uvedeny mezi parametry instrukce HELICINC, i kdyZ nevykonavaji

presuny.
JERKCONTROL
JERKCONTROL jednotkapohybuvose, stav
jednotkapohybuvose nazvy zafizeni druhu jednotka pohybu v ose
stav prednastavena konstanta. Pfipustnymi hodnotami jsou:

ON stav zapnutého pfiznaku
OFF stav vypnutého pfiznaku

Aktivuje (kdyZ je parametru stav pfifazena hodnota ON) nebo zakaze (kdyz je parametru stav pfifazena
hodnota OFF) kontrolu trhavych pohybl (jerk) na interpolovanych pohybech a na pohybech z bodu do bodu
jednotkypohybuvose. Kontrola trhavych pohybl (jerk) se aktivuje pouze v pfipadé jednotek pohybu v
osach s konfigurovanou rampou zrychleni a zpomaleni ve tvaru ‘S’. V pfipadé jednotky pohybu v ose s linearni
rampou kontrola trhavych pohyb{ (jerk) nebude provadéna.
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JERKSMOOTH
JERKSMOOTH jednotkapohybuvose, hodnota
jednotkapohybuvose nazvy zafizeni druhu jednotka pohybu v ose
hodnota konstanta nebo proménna druhu float

B&hem klasickych interpolovanych pohybd se jednotky pohybu v osdch mohou pohybovat v podminkach
sledovani obrysu, tj. bez zastaveni mezi dvéma po sobé nasledujicimi bloky presunu, kdyZ je Uhel mezi
tangenty a drahou pohybu mensi nez hodnota parametru ,Maximalni Uhel sledovani obrysu" (prednastavena
hodnota je 15 stupril, a lze ji ménit instrukci SETCONT ORNATURE).

V opa¢ném piipadé budou jednotky pohybu v ose zastaveny v bodé hrany dvou blokl fizeného zpomaleni a
znovu uvedeny do chodu podél nového bloku s fizenymi zrychlenimi. Zastaveni a rozjezd vsak snizuji
vykonnost pohybu stroje. V pfipadech, kdy uUhel obrysu nabude vyraznych hodnot, jako napfiklad hodnota
pretrzitosti tangenty vy3&i nez 5 stupnl, vznikaji rychlostni skoky nezanedbatelné pro jednotky pohybu v
osach, které jsou zahrnuty do pohybu, s naslednymi nekone¢nymi hodnotami zrychleni, trhavymi pohyby
(jerk) a vyraznym mechanickym namahanim, které se miZe projevit také na kvalité obrébéni.

Instrukce JERKSMOOTH umoziiuje na zakladé hodnoty urcené uzZivatelem spojovat profily rychlosti sledované
jednotkami pohybu v osédch b&hem pohybt sledovani obrysu, a to hladkym zplsobem, tj. s plynulosti zrychleni
a rychlosti. Je tfeba si vSimnout, Ze tento hladky spoj zavadi malé zmény v provadéné draze pohybu
vzhledem k jeji teoretické podobé, protoze v okoli bodu sledovani obrysu jednotky pohybu v ose vykazuiji profil
rychlosti odliSny od teoretického profilu.

Proménna hodnota, ktera je vyjadrena prostfednictvim procentudlni hodnoty v rozmezi od 0 do 100, definuje,
do jaké miry maji byt pospojovany profily rychlosti hladkym zptisobem. Hodnota rovnajici se 0 udrzuje
teoreticky profil, protoze vytvari pretrzitosti ve zrychlenich a v profilech rychlosti. Hodnota rovna 100 zajisti
profily pospojované jemné, nejlepsi vykonnost, ale také maximalni odchylku od teoretické drahy pohybu,
proporcionalni rychlosti udrzované podél drahy pohybu.

Uvedena instrukce se aplikuje pouze na pohyby s klasickou interpolaci (instrukce LINEARABS, LINEARINC,
CIRCABS, CIRCINC, HELICABS, HELICINC). Neaplikujte se v pohybech multiosové interpolace (instrukce
MULTIABS a MULTIINC).

LINEARABS
LINEARABS [navesti],jednotkapohybuvosel, polohal, [ednotkapohybuvose?2,
poloha2 [, ednotkapohybuvose3, poloha3 [, ...,
ednotkapohybuvose6, poloha6]]]
navesti konstanta nebo proménna integer. Navésti, které identifikuje blok pfesunu

jednotkapohybuvosell...jednotknazvy zafizeni druhu jednotka pohybu v ose
apohybuvose?2]...jednotkapohyb

uvose6]]

polohall...poloha2[...poloha6]] konstanta nebo proménna. Poloha absolutniho pfesunu

Linedrni interpolace s absolutnim presunem do poloh urc¢enych prostfednictvim polohal, poloha2 apod.
Volitelny parametr navesti se pouziva ve spojeni s instrukci SETLABELINTERP pro jedine¢nou identifikaci bloku
presunu.

Jednotky krokového pohybu v ose se mohou pouZivat v této instrukci pouze v pfipadé, Ze jsou spravovany ze
vzdaleného TRS-AX. V tomto pfipadé je tfeba brat v Uvahu, Ze vyrazem interpolace se ma na mysli
koordinovany pohyb vice jednotek pohybu v osach ovlivnény diskrétni chybou zplisobenou metodou Fizeni
jednotky pohybu v ose.

1. Podminka sledovani obrysu je vyhodnocovana pouze na prvnich tfech jednotkach pohybu v ose, které
tvofi vztazny systém. Vysledkem pfidani dalSi osy a pfipadné zmény je chybna sprava profilu rychlosti. Pro
dosaZeni spravného pohybu je tfeba mezi instrukci LINEARABS a dalsi vlozit instrukci WAITSTILL.

2. Pfi nastaveni mistniho vztazného systému s pouzitim instrukce SETRIFLOC musi byt tfi jednotky pohybu v
osach, které definuji novy systém, vzdy uvedeny mezi parametry instrukce LINEARABS, i kdyz
nevykonavaji presuny.
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LINEARINC
LINEARINC [navesti], jednotkapohybuvosel, polohal, [ednotkapohybuvose2,
poloha2 [, ednotkapohybuvose3, poloha3 [, ...,
ednotkapohybuvose6, poloha6]]]
navesti konstanta nebo proménna integer. Navésti, které identifikuje blok presunu

jednotkapohybuvosell...jednotknazvy zafizeni druhu jednotka pohybu v ose
apohybuvose?2]...jednotkapohyb

uvose6]]

polohall...poloha2[...poloha6]] konstanta nebo proménna. Poloha inkrementalniho presunu

Linedmni interpolace s inkrementalnim presunem, do poloh ur¢enych prostfednictvim polohal, poloha2 apod.
Volitelny parametr navesti se pouziva ve spojeni s instrukci SETLABELINTERP pro jedineCnou identifikaci
bloku presunu.

Jednotky krokového pohybu v ose se mohou pouzivat v této instrukci pouze v pfipadé, Ze jsou spravovany ze
vzdaleného TRS-AX. V tomto pfipadé je tfeba brat v Gvahu, Ze vyrazem interpolace se ma na mysli
koordinovany pohyb vice jednotek pohybu v osach ovlivnény diskrétni chybou zplisobenou metodou fizeni
jednotky pohybu v ose.

1. Podminka sledovani obrysu je vyhodnocovana pouze na prvnich tfech jednotkach pohybu v ose, které
tvofi vztazny systém. Vysledkem pfidani dalsi osy a pfipadné zmény je chybna sprava profilu rychlosti. Pro
dosazeni spravného pohybu je tfeba mezi instrukci LINEARINC a dalsi vloZit instrukci WAITSTILL.

2. Pfi nastaveni mistniho vztazného systému s pouzitim instrukce SETRIFLOC musi byt tfi jednotky pohybu v
osach, které definuji novy systém, vzdy uvedeny mezi parametry instrukce LINEARINC, i kdyz
nevykonavaji presuny.

MOVABS
MOVABS jednotkypohybuvosel, hodnotal [, jednotkypohybuvose2,
hodnota2 [, ..., jednotkapohybuvose6, hodnota6]]
jednotkapohybuvosel... nazvy zafizeni druhu jednotka pohybu v ose
[...jednotkapohybuvose6]
hodnotal...[...hodnota6] konstanta nebo proménna. Hodnota absolutniho presunu

Slouzi k provedeni absolutniho pohybu uvedenych jednotek pohybu v osach do poloh uréenych parametry
hodnotal [,...hodnota6].

Pro provedeni pohybu jednotky pohybu v ose se nesmi pouZivat interpolovany pohyb a jednotka pohybu v ose
se musi nachazet v cilové poloze nebo v okné. Pohyb jednotky pohybu v ose zacind bezprostiedné po
provedeni instrukce. V pfipadé provedeni vice instrukci pohybu z bodu do bodu ve stejné Uloze budou tyto
instrukce vzajemné zretézeny. Pokud se druha uloha snazi provést instrukce pohybu z bodu do bodu na
jednotce pohybu v ose, ktera je jiz obsazena pohybem, tato Uloha zlstane ¢ekat na dokon&eni pohybu
ovladaného z prvni ulohy.

Dale je mozné ménit rychlost mezi dvéma po sobé nasledujicimi pohyby z bodu do bodu prostrednictvim
instrukce SETVEL. Oba pohyby budou spojeny prostiednictvim rampy rychlosti bez zastaveni jednotek pohybu
v osach.

Kdyz nebude pouzita instrukce SETVEL, maximalni mozna rychlost je dédna hodnotou rychlosti manuainiho
pohybu uvedenou v konfiguraci.

Pohyb z bodu do bodu miZe byt preruden instrukci STOP a nasledn& obnoven instrukci START. B&hem
prerudeni pohybu zlstane jednotka pohybu v ose ve stavu ,v rezimu", i kdyZ se fyzicky nepohybuje.

Pohyb mize byt pFeruden instrukci ENDMOV. V tomto pFipadé nemize byt obnoven.

1) V minulosti pohyby z bodu do bodu:

e Neumoznovaly zménu rychlosti, jestlize jednotka pohybu v ose nebyla zastavena. Aktudlni chovani je
podobné jako chovani pfi interpolovanych pohybech.

e Pfi jejich preruseni pfikazem STOP odpovidajici jednotka pohybu v ose nabyvala stavu ,dosazena poloha®.

2) Kdyz je polet blokd pfesunu vysi nez 32 a bloky jsou tvofeny mikrolseky, doporu€uje se pouZit instrukce

linedrni interpolace namisto pohybu z bodu do bodu. Za Ucelem ziskani podrobnéjsich informaci si vyzadejte od

firmy TPA dokument ,Limiti Firmware Movimento Punto Punto.doc" (Limity firmwaru pro pohyb z bodu do bodu

- pozn. prekl.).
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Rutina Vynulovani pfi Preruseni (Interrupt)

; zména rychlosti
Function zménarychl
setvel X, 20

setvel X, 20
movabs X, 100, Y, 200
movabs X, 150, Y, 180
setvel X, 5
movabs X, 80, Y, 100
waitstill X, Y
fret
MOVINC
MOVINC jednotkapohybuvosel, hodnotal [, jednotkapohybuvose?2,
hodnota2 [, ..., jednotkapohybuvose6, hodnota6]]
jednotkapohybuvosel... nazvy zafizeni druhu jednotka pohybu v ose
[...jednotkapohybuvose6]
hodnotal...[...hodnota6] konstanta nebo proménna. Hodnota inkrementalniho presunu

Zada kazdé jednotce pohybu v ose, aby provedla inkrementalni pohyb odpovidajici parametru hodnota.

Pro provedeni pohybu jednotky pohybu v ose se nesmi pouzivat interpolovany pohyb a jednotka pohybu v ose
se musi nachazet v cilové poloze nebo v okné. Pohyb jednotky pohybu v ose zacind bezprostiedné po
provedeni instrukce. V pfipadé provedeni vice instrukci pohybu z bodu do bodu ve stejné Uloze budou tyto
instrukce vzajemné zretézeny. Pokud se druha Gloha snaZi provést instrukce pohybu z bodu do bodu na
jednotce pohybu v ose, kterd je jiz obsazena pohybem, tato tloha zlistane ¢ekat na dokonéeni pohybu
ovladaného z prvni Ulohy.

Déle je mozné ménit rychlost mezi dvéma po sobé nasledujicimi pohyby z bodu do bodu prostfednictvim
instrukce SETVEL. Oba pohyby budou spojeny prostfednictvim rampy rychlosti bez zastaveni jednotek pohybu
v osach.

Kdyz nebude pouzita instrukce SETVEL, maximalni mozna rychlost je dana hodnotou rychlosti manualniho
pohybu uvedenou v konfiguraci.

Pohyb z bodu do bodu mize byt prerusen instrukci STOP a nésledné obnoven instrukci START. B&hem
preruseni pohybu zlistane jednotka pohybu v ose ve stavu ,v rezimu", i kdyZ se fyzicky nepohybuje.

Pohyb miize byt preruden instrukci ENDMOV. V tomto pfipadé nemdze byt obnoven.

1) V minulosti pohyby z bodu do bodu:

¢ Neumozriovaly zménu rychlosti, jestlize jednotka pohybu v ose nebyla zastavena. Aktualni chovani je
podobné jako chovani pfi interpolovanych pohybech.

¢ P¥i jejich preruseni pfikazem STOP odpovidajici jednotka pohybu v ose nabyvala stavu ,dosazena poloha".

2) KdyZ je pocet blokd presunu vy$si nez 32 a bloky jsou tvoreny mikrolseky, doporucuje se pouzit instrukce

linedrni interpolace namisto pohybu z bodu do bodu. Za uc¢elem ziskani podrobnéjsich informaci si vyzadejte od

firmy TPA dokument ,Limiti Firmware Movimento Punto Punto.doc" (Limity firmwaru pro pohyb z bodu do bodu

- pozn. prekl.).

Rutina Vynulovani jednotky pohybu v ose

; zména rychlosti
Function zménarychl

setvel X, 20
setvel Y, 20
movinc X, 100, Y, 200
movinc X, 150, Y, 180
setvel X, 5
movinc X, 80, v, 100
waitstill X, Y
fret
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MULTIABS

MULTIABS

navesti

[navesti],jednotkapohybuvosel, hodnotal, [jednotkapohybuvose?2,
hodnota2 [, jednotkapohybuvose3, hodnota3 [, ...,
jednotkapohybuvosel6, hodnota 16]]]

konstanta nebo proménna integer. Navésti, které identifikuje blok presunu

jednotkapohybuvosel...jednotk nazvy zafizeni druhu jednotka pohybu v ose

apohybuvosel6

hodnotal...[...hodnota16]

konstanta nebo proménna. Hodnota teoretické polohy konce bloku
pfesunu

Absolutni mutilinearni interpolace az o 16 jednotek pohybu v osach. Tento pohyb interpolace umoznuje
predstih profill rychlosti na zakladé nastaveni pfisluénych toleranci na jednotkdch pohybu v oséach,
prostfednictvim pfikazu SETTOLERANCE (pod pojmem tolerance jednotky pohybu v ose se ma na mysli porce
drahy pohybu, na které nemusi existovat konstantni pomér interpolace). Pofadi zafazovani jednotek pohybu v
osach do instrukce MULTIABS musi bzdy byt stejné a véechny jednotky pohybu v ose zainteresované do
pohybu musi byt pfitomné. Bloky presunu jsou zafazovany do fady v béZzném lookahead a pohyb je zahajen pfi
provedeni instrukce WAITSTILL, STARTINTERP nebo pfi naplnéni samotného lookahead. Z jednotek pohybu v
osach zahrnutych do pohybu miZe byt jedna pouzita jako collider prostiednictvim instrukce WAITCOLL.
Volitelny parametr navesti se pouziva ve spojeni s instrukci SETLABELINTERP pro jedine¢nou identifikaci bloku

presunu.

Jednotky krokového pohybu v ose se mohou pouZzivat v této instrukci pouze v pfipadé, Ze jsou spravovany ze
vzdaleného TRS-AX. V tomto pfipadé je tfeba brat v Gvahu, Ze vyrazem interpolace se ma na mysli
koordinovany pohyb vice jednotek pohybu v osach ovlivnény diskrétni chybou zplisobenou metodou fizeni

jednotky pohybu v ose.

S timto druhem interpolace neni mozné pouzivat virtudlni vztazné systémy (instrukce SETRIFLOC a
RESRIFLOC). Je mozné provést pohyby s fetézenymi jednotkami pohybu v osach (v CHAIN). Jednotky pohybu
v osach zainteresované do interpolovaného pohybu vice jednotek pohybu v osach musi byt deklarovany
master jinych jednotek pohybu v osach, které nejsou zainteresovany v pohybu. Dale je mozné aplikovat

FeedRate Override.

setquote
setquote
setquote

; prvni blok
setveli
setveli
setveli
multiabs

; druhy blok
settolerance
setveli
setveli
setveli
multiabs

; treti blok
settolerance
setveli
setveli
setveli
multiabs

; ¢tvrty blok
settolerance
setveli
setveli
setveli
multiabs
waitstill

x, 0
y, 0
z, 0
X, velxl
y, velyl
z, velzl

X, quotaxl, y,quotayl, z,quotazl
x,tol1x2, y,tolly2, z,tol1z2

X, velx2
y, vely2
z, velz2

X,quotax2, y,quotay2, z,quotaz2
x,tol1x3, y,tolly3, z,tol1z3

X, velx3
y, vely3
z, velz3

X,quotax3, y,quotay3, z,quotaz3

x,tol1x4, y,tolly4, z,tollz4

X, velx4

y, vely4

z, velz4

X,quotax4, y,quotay4, z,quotaz4
Xy, Y, Z
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MULTIINC

MULTINC [navesti],jednotkapohybuvosel, hodnotal, [jednotkapohybuvose?2,
hodnota2 [, jednotkapohybuvose3, hodnota3 [, ...,
jednotkapohybuvosel6, hodnota 16]]]

navesti konstanta nebo proménna integer. Navésti, které identifikuje blok presunu

jednotkapohybuvosel...jednotk nazvy zafizeni druhu jednotka pohybu v ose

apohybuvosel6

hodnotal...[...hodnota16] konstanta nebo proménna. Hodnota zvyseni teoretické polohy konce bloku

pfesunu

Inkrementalni mutilinedrni interpolace aZ o 16 jednotek pohybu v osach. Tento pohyb interpolace umozriuje
predstih profill rychlosti vhodnym nastavenim prostfednictvim instrukce SETTOLERANCE pfislunych toleranci
na jednotkach pohybu v osach (pod pojmem tolerance jednotky pohybu v ose se ma na mysli porce drahy
pohybu, na které nemusi existovat konstantni pomér interpolace). Poradi zafazovani jednotek pohybu v osach
do instrukce MULTIINC musi byt vzdy stejné a vSechny jednotky pohybu v ose zainteresované do pohybu
musi byt pfitomné. Bloky presunu jsou zafazovany do fady v bézném lookahead a pohyb je zahajen pfi
provedeni instrukce WAITSTILL, STARTINTERP nebo pfi naplnéni samotného lookahead. Z jednotek pohybu v
osach zahrnutych do pohybu miZe byt jedna pouzita jako collider prostiednictvim instrukce WAITCOLL.
Volitelny parametr navesti se pouziva ve spojeni s instrukci SETLABELINTERP pro jedine¢nou identifikaci bloku
presunu.

Jednotky krokového pohybu v ose se mohou pouZzivat v této instrukci pouze v pfipadé, Ze jsou spravovany ze
vzdaleného TRS-AX. V tomto pfipadé je tfeba brat v Gvahu, Ze vyrazem interpolace se ma na mysli
koordinovany pohyb vice jednotek pohybu v osach ovlivnény diskrétni chybou zplisobenou metodou fizeni
jednotky pohybu v ose.

S timto druhem interpolace neni mozné pouzivat virtudlni vztazné systémy (instrukce SETRIFLOC a
RESRIFLOC). Je mozné provést pohyby s fetézenymi jednotkami pohybu v osach (v CHAIN). Jednotky pohybu
v osach zainteresované do interpolovaného pohybu vice jednotek pohybu v osach musi byt deklarovany
master jinych jednotek pohybu v osach, které nejsou zainteresovany v pohybu. Dale je mozné aplikovat
FeedRate Override.

NORMAL
NORMAL jednotkapohybuvose
jednotkapohybuvose nazev zafizeni druhu jednotka pohybu v ose

Slouzi k aktivaci kontroly polohy na jednotcepohybuvose a k zakazani fetézeni jednotek pohybu v osach.
Pfi zapnuti systému budou vSechny konfigurované jednotky pohybu v ose uvedeny do stavu free a poté
prejdou do stavu normal, kdyz je provedena tato instrukce nebo kdyz je proveden prvni pohyb.

V kazdém piipadé se doporucuje provést tuto instrukci pred provedenim procedury vynulovani jednotek
pohybu v osach, aby se zrusil pfipadny nouzovy stav.

RESRIFLOC

RESRIFLOC jednotkapohybuvosel, jednotkapohybuvose?2,
jednotkapohybuvose3

jednotkapohybuvosel...jednotk nazvy zafizeni druhu jednotka pohybu v ose
apohybuvose3

Slouzi k obnoveni absolutniho vztazného systému pro jednotky pohybu v ose X Y Z (jednotkapohybuvosel,
jednotkapohybuvose?2, jednotkapohybuvose3).

Tato instrukce se obvykle pouziva po nastaveni vztazného systému jednotek rotacniho-posuvného pohybu v
osach prostrednictvim instrukce SETRIFLOC.
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SETINDEXINTERP
SETINDEXINTERP jednotkapohybuvose, nazevpromenne
jednotkapohybuvose nazev zafizeni druhu jednotka pohybu v ose
nazevpromenne nazev globalni proménné druhu integer

Definuje index, ktery poditad pocet blokd interpolace provedenych jednotkou pohybu v ose.
Béhem pohybu v interpolaci je proménna nazevpromenne pii kazdé zméné loku zvySena o 1.

Proménna pouzita jako index musi byt globalni proménnou skupiny nebo globalni proménnou stroje.

SETLABELINTERP
SETLABELINTERP jednotkapohybuvose, hodnota
jednotkapohybuvose nazev zafizeni druhu jednotka pohybu v ose
hodnota globalni proménna druhu integer

Proménné hodnota je béhem pohybu v interpolaci pfi kazdém zméné bloku pfifazena hodnota navésti nového
bloku. Navésti je definovano v instrukcich interpolovaného pohybu.

Proménna hodnoty musi byt globalni proménna skupiny nebo globalni proménna modulu.

SETPFLY

SETPFLY jednotkapohybuvose, stav, rychlost, poloha,[chyba]

jednotkapohybuvose nazev zafizeni druhu jednotka pohybu v ose

stav pfednastavena konstanta. Oznaluje ové&fovany stav mikrospinac.
Pfipustnymi hodnotami jsou:
ON (zapnuty)
OFF (vypnuty)

rychlost konstanta nebo proménna float

poloha konstanta nebo proménna

chyba proménna integer. Kéd chyby

Umoziuje okamzité vynulovat polohu jednotky pohybu v ose. Vynulovani je fizeno jednim spinacem, ktery je
pfipojen k rychlému vstupu konektoru jednotky pohybu v ose (na kartach se sbérmici MECHATROLINK-II se
odkazuje na EXTI1).

Béhem pohybu jednotkypohybuvose, ktery se provadi prostrednictvim instrukce MOVABS, instrukce vycka
na prepnuti mikrospinace vynulovani do uvedeného stavu. Po zaznamenani této zmény stavu dojde k
vynulovani realné polohy jednotky pohybu v ose bez zastaveni pohybu a bude automaticky dynamicky znovu
definovana cilova poloha a rychlost. Proto bude znovu obnoven spravny pohyb pro dosazeni cilové polohy a
dle potfeby bude také provedena zména sméru pohybu. Pokud bude dosazeno nastavené polohy, aniz by bylo
zaznamenano prepnuti stavu vstupu, a nebyl nastaven parametr chyba, bude vytvorena chyba systému. V
pfipadé nastaveni parametru chyba bude tento parametr obsahovat ¢iselny kéd odpovidajici chyby systému.
V takovém pfipadé vynulovani nebylo provedeno, a proto je tfeba provést instrukci SETQUOTE za Ucelem
opétovného nastaveni vyhledani mikrospinace.

Aby se prerusilo provadéni okamzitého vynulovani, staci provést instrukci NORMAL na dané jednotce pohybu v
ose nebo ukoncit Ulohu, kterd pozadala o provedeni vynulovani.

Béhem provadéni instrukce neni mozné soucasné provadét instrukce SETPZERO a FASTREAD na stejné
jednotce pohybu v ose, je-li pfipojena ke kartdm se sbérnici MECHATROLINK-II.

Rutina Vynulovani pfi Preruseni (Interrupt)
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SETPFLYCHAINSTRAT
SETPFLYCHAINSTRAT jednotkapohybuvose, [druh]
jednotkapohybuvose nazev zafizeni druhu jednotka pohybu v ose
druh Konstanta druhu integer. Pfipustnymi hodnotami jsou:

0 = pouze jednotka pohybu v ose master vynuluje polohu, zatimco
jednotka pohybu v ose slave udrzuje predchozi polohu

odliSnad od 0 = jednotka pohybu v ose master a jednotka pohybu v ose
slave vynuluji polohu synchronnim zplsobem

Tato instrukce umozfuje nastavit zplsob, jakym se bude chovat uvedena jednotka pohybu v ose slave v
pfipadé instrukce SETPFLY na jednotce master.

Tato instrukce se provadi na jednotce pohybu v ose slave. Kdyz je proménna druh vynechana, bude pouzita
prednastavena hodnota rovnajici se 0.

SETPZERO
SETPZERO jednotkapohybuvose, poloha [,chyba]
jednotkapohybuvose nazev zafizeni druhu jednotka pohybu v ose
poloha konstanta nebo proménna. Jedna se o inkrementalni polohu
chyba proménna integer. Kod chyby

Slouzi k zahajeni inkrementalniho pohybu jednotkypohybuvose do uvedené polohy a vycka na zaznamenani
znacky nuly snimace impulzl (pfed dosaZenim uvedené polohy).

V okamziku zaznamenani znacky nuly je redlna poloha vynulovana a jednotka pohybu v ose je zastavena.
Pokud bude dosazeno nastavené polohy, aniz by byla zaznamenana znacka Nuly, a nebyl nastaven parametr
chyba, bude vytvorena chyba systému. V pfipadé nastaveni parametru chyba bude tento parametr
obsahovat Ciselny kod odpovidajici chyby systému. V takovém pripadé cilova hodnota nebyla nastavena, a
proto je tfeba provést instrukci SETQUOTE za Ucelem opétovného nastaveni vyhledani znacky.

Pohyb jednotek v osach, ktery je vytvaien touto instrukci, miZze byt preruden instrukci STOP a obnoven
instrukci START.

Kdyz je instrukce provedena s jednotkami pohybu v osach S-CAN a s jednotkami pohybu v osach EtherCAT,
je treba provést nejdfive instrukci FREE.

Béhem provadéni instrukce neni mozné soucasné provadét instrukce SETPFLY a FASTREAD na stejné jednotce
pohybu v ose, je-li pfipojena ke kartam se sbérnici MECHATROLINK-II.

FREE X
SETPZERO X, 100

SETPZEROCHAINSTRAT
SETPZEROCHAINSTRAT jednotkapohybuvose, [hodnota]
jednotkapohybuvose nazev zafizeni druhu jednotka pohybu v ose
hodnota proménna druhu integer. Pfipustnymi hodnotami jsou:

0 = pouze jednotka pohybu v ose master vynuluje polohu, zatimco
jednotka pohybu v ose slave udrzuje predchozi polohu

odlisnd od 0 = jednotka pohybu v ose master a jednotka pohybu v ose
slave vynuluji polohu synchronnim zpisobem

Tato instrukce umoZzfiuje nastavit zplisob, jakym se bude chovat uvedend jednotka pohybu v ose slave v
pfipadé instrukce SETPZERO na jednotce master.
Tato instrukce se provadi na jednotce pohybu v ose slave.
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Kdyz je proménna hodnota vynechana, bude pouzita prednastavena hodnota rovnajici se 0.

SETQUOTE
SETQUOTE jednotkapohybuvose, poloha
jednotkapohybuvose nazev zafizeni druhu jednotka pohybu v ose
poloha konstanta nebo proménna

Tato instrukce provadi nucené nastaveni teoretické polohy a realné polohy jednotky pohybu v ose uvedené v
parametru poloha. Kdy? je jednotka pohybu v ose v pohybu, zplsobuje prudké zastaveni, protoze pro fizeni
se jednotka pohybu v ose nahle ocita v cilové poloze (redlna poloha se rovna teoretické poloze). Proto se
nedoporucuje pouzivat tuto instrukci na jednotce pohybu v ose béhem jejiho pohybu, neni-li pohyb provadén
velmi nizkou rychlosti.

Rutina Vynulovani jednotky pohybu v ose

SETQUOTECHAINSTRAT
SETQUOTECHAINSTRAT jednotkapohybuvose, [hodnota]
jednotkapohybuvose nazev zafizeni druhu jednotka pohybu v ose
hodnota Proménna druhu integer. Pfipustnymi hodnotami jsou:

0 = pouze jednotka pohybu v ose master inicializuje na novou polohu,
zatimco jednotka pohybu v ose slave udrzuje prfedchozi polohu
odliSna od 0 = polohy jednotek pohybu v osach slave a master jsou
inicializovany synchronnim zplsobem

Tato instrukce umozfiuje nastavit zplsob, jakym se bude chovat uvedend jednotka pohybu v ose slave v
pfipadé instrukce SETQUOTE na jednotce master.

Tato instrukce se provadi na jednotce pohybu v ose slave.

KdyZ je proménna hodnota vynechana, bude pouzita pfednastavena hodnota rovnajici se 0.

SETRIFLOC

SETRIFLOC polohal_ax1, poloha2_ax1, poloha3_ax1,
polohal_ax2, poloha2_ax2, poloha3_ax2,
polohal_ax3, poloha2_ax3, poloha3_ax3,
jednotkapohybuvosel, jednotkapohybuvose?2,
jednotkapohybuvose3

polohal_ax1...poloha3_ax3 smeérové kosiny tfi jednotek pohybu v osach

jednotkapohybuvosel...jednotk nazvy zafizeni. Druh jednotky pohybu v ose

apohybuvose3

Umoznuje aktivovat karteziansky vztazny systém X' Y' Z' jednotek rotacniho-posuvného pohybu v osach
vzhledem k absolutnimu vztaznému systému stroje X Y Z, zastoupeného fyzickymi jednotkami pohybu v osach
jednotkapohybuvosel, jednotkapohybvose2 a jednotkapohybuvose3.

Devét argumentl uréuje Smérové Kosiny tH mistnich jednotek pohybu v osach vzhledem k absolutnim,

cosout cosP1 cosy1
coso2 cosP2 cosy2
cosas cosPs cosys

které tvofi matrici transformace koordinat.

Vychozi poloha nového vztazného systému se bere v aktualnim bodé.

VSechny instrukce interpolovaného pohybu, do kterych jsou zainteresovany jednotky pohybu v osach X, Y a
Z, se vztahuji k tomuto vztaznému systému az do provedeni instrukce RESRIFLOC.
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SETTOLERANCE

SETTOLERANCE jednotkapohybuvosel, hodnotal, [jednotkapohybuvose2, hodnota2
[, jednotkapohybuvose3, hodnota3 [, ..., jednotkapohybuvosel16,
hodnota 16]]]

jednotkapohybuvosel...jednotk nazvy zafizeni druhu jednotka pohybu v ose

apohybuvosel6

hodnotal...[...hodnota16] konstanta nebo proménna. Hodnota maximalni tolerance aplikovatelné na
jednotku pohybu v ose

Nastavuje pro kazdou definovanou jednotkupohybuvose hodnotu tolerance, kterda ma byt aplikovana na
interpolované pohyby vice jednotek pohybu v osach. Hodnota tolerance je hodnotou presunu, pro kterou se
jednotka pohybu v ose odchyli od pdvodni drahy pohybu pfi interpolaci vice jednotek pohybu v oséach.
Tolerance se nastavuje pro kazdou jednotkupohybuvose zainteresovanou do interpolace a systém zajisti
predstih profill rychlosti vi¢i tolerancim na vech jednotkdch pohybu v ose, aniz by byl prekroc¢en prostor
rampy, kterd predstavuje maximalni limit pro predstih profill. Chybé&jici pfifazeni tolerance pred instrukci vice
jednotek pohybu v osach zplsobuje aplikaci posledni nastavené tolerance na samotnou jednotku pohybu v
ose. V pripadé, Ze by nikdy nebyla pfifazena hodnota tolerance konkrétni jednotce pohybu v ose, tato by byla
povazovana za jednotku pohybu v ose s nulovou toleranci. V tomto pfipadé kazdy pohyb vice jednotek
pohybu v osach, ktery zahrnuje tyto jednotky pohybu v ose, nebude pouzivat zadny predstih rampy. Proto se
doporucuje systematické pouziti této instrukce pro kazdou zainteresovanou jednotku pohybu v ose pred
instrukci pohybu interpolace vice jednotek pohybu v osach.

200 |
250 o
Hodnota / ]
podél osy X |
4
bl :
100
/ '
ey s f Hodnota ;
7 | [ et e t:?zi:;tﬁzag UYDD&“EI'I& tolerance |
JEkiane. trajektorie = podél osy X i
maximalni nulovou
toleranci .
toleranci
o 1 1 _--"'.. k | ] ]
0 50 100 DzX 150 200 250

Na vyse uvedeném obrazku je znazormeéna klasicka draha pohybu vice jednotek pohybu v osach, ktera je
tvofena dvéma bloky pohybu, pfi¢emz prvni z nich spociva v pfesunu jednotky pohybu v ose X o 100, zatimco
druhy spociva v pohybu jednotky pohybu v ose Y o 300 a jednotky pohybu v X znovu o 100. Cervena cara
oznacuje drahu pohybu v pfipadé nulové tolerance, zatimco modra je drahou pohybu v pripadé maximalni
tolerance.

Tolerance miize byt vidéna jako oblast uzaviend profilem rychlosti b&hem intervalu predstihu v souladu s nize
uvedenym obrazkem.
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Predstih rychlostniho profilu - Jednotka pohybu v ose
0.8 _'"""""'""""':"""'"'x""""'"':"""""""'""""}"'""'""""""""""""'

0 | | | | N

0 200 400 Cae [HBTu]u 800 1000 1200
START
START jednotkapohybuvose
jednotkapohybuvose nazev zafizeni druhu jednotka pohybu v ose

Obnoveni pohybu jednotkypohybuvose po jejim zastaveni.

STARTINTERP
STARTINTERP jednotkapohybuvose
jednotkapohybuvose nazev zafizeni druhu jednotka pohybu v ose

Slouzi k zahajeni interpolace, jejiz kanal je identifikovédn parametrem jednotkapohybuvose. Obvykle pohyb
jednotek pohybu v osach pfifazeny k jednomu kanalu interpolace zacind po Uplném naplnéni vyrovnavaci
pameéti interpolatoru (512 instrukci) nebo po dosazeni instrukce WAITSTILL, ktera ukonci pohyb. To umozni
algoritmu interpolatoru urcit optimalni profily na zékladé informaci tykajicich se vysokého poctu (nebo vsech)
Usekd pohybu v interpolace, které ma k dispozici. Instrukce STARTINTERP umoZfiuje nucené spustit pohyb
jednotek pohybu v osach, i kdyz nejsou splnény vySe uvedené pozadavky.

STOP

STOP jednotkapoihybuvose
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jednotkapohybuvose nazev zafizeni druhu jednotka pohybu v ose

Zastaveni pohybu jednotkypohybuvose. Jednotka pohybu v ose provede rampu zrychleni, jejiz trvani zavisi
na aktualni rychlosti a na parametrech konfigurace.

Rutina Vynulovani jednotky pohybu v ose

SWITCHENC

SWITCHENC jednotkapohybuvosel, [jednotkapohybuvose?2, [smer, poloha]]

jednotkapohybuvosel nazev zafizeni druhu jednotka pohybu v ose

jednotkapohybuvose2 nazev zafizeni druhu jednotka pohybu v ose. Oznacuje jednotku pohybu v
ose pocitani

smer prednastavena konstanta
UP = vymena snimacl |mpulzu po, prekro¢eni polohy v kladném sméru
DOWN = vyména snimacl |mpulzu po prekroceni polohy v zaporném sméru

poloha konstanta double nebo proménna double

Umozfiuje vzajemné vyménit snima¢ impulzd jednotkypohybuvosel za snima¢ impulz{
jednotkypohybuvose2. Vzajemnad vyména snimacl impulzl se provadi pii prekroc¢eni uvedené polohy v
kladném (UP) nebo zaporném (DOWN) smeru.

KdyZ jsou parametry smer a poloha vynechany, vzajemnd vyména snimacl impulzl je provedena ihned,
nezavisle na poloze jednotek pohybu v osach.

V pfipadé deklarovani samotné jednotkypohybuvosel bude obnovena ¢innost samotného snimace impulzd.

Jednotkapohybuvosel nemiize byt druhu krokového pohybu, poéitaci a virtudlni, zatimco
Jednotkapohybuvose2 miZe byt pouze jednotka pohybu v ose pocitani. Kromé toho
jednotkapohybuvose1l ani jednotkapohybuvose2 nemiZe byt zainteresovana do pohyb( v fetézeni v
Uloze jednotky pohybu v ose slave.

Tento prikaz vytvaf chybu systému 4101 - Nevyhovujici sprava jednotky pohybu v ose
NazevJednotkyPohybuvOse, kdyZ je jednotkapohybuvosel nebo jednotkapohybuvose2 prohldsena za
slave v pohybu v Fetézci nebo kdyZ jednotkapohybuvosel provadi pfikaz FASTREAD nebo pfikaz SETPFLY.
Dale mize byt vytvorena chyba systému 4105 - Pfikaz nelze provést na jednotce pohybu v ose
NazevJednotkyPohybuvOse, kdyZ typ jednotky pohybu v ose neni mezi témi moznymi.

WAITACC
WAITACC jednotkapohybuvosel [, ..., jednotkapohybuvose6]
jednotkapohybuvosel nazvy zafizeni druhu jednotka pohybu v ose

[...,jednotkapohybuvose6]

(t:ekénl' stavu zrychleni nebo jednoho z nasledujicich uréenych stav( jednotek pohybu v osach (1:6).
Uloha, ve které je provedena instrukce, bude uvedena do stavu Cekani, dokud se jednotka pohybu v ose
nebude nachdzet ve stavu zrychleni nebo v jednom z nasledujicich stavd.

Stavy jednotky pohybu v ose jsou stejné jako v pfipadé celého Cisla:
- zrychleni =1

- rezim =2

- zpomaleni = 3

- dosazena poloha =4

- C¢ekani na velké okno =5

- ¢ekani na malé okno =6

- C¢ekani na zastaveni jednotky pohybu v ose =7
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WAITCOLL
WAITCOLL jednotkapohybuvose, hodnota, casovylimit, delta
jednotkapohybuvose nazev zafizeni druhu jednotka pohybu v ose
hodnota konstanta nebo proménna. Hodnota absolutni polohy
casovylimit konstanta nebo proménna. Jedna se o dobu ¢ekani na zastavenou
jednotku pohybu v ose
delta konstanta nebo proménna. Jedna se o hodnotu okna pro dosazeni

zastavené jednotky pohybu v ose

B&hem pohybu jednotky pohybu v ose miZe byt dosaZeni naprogramované polohy zabréanéno prekazkou

mechanického charakteru, jakou miZe predstavovat napiiklad obrabény dil. Systém v tomto piipadé vytvori

chybu systému ,chyba servofizeni* nebo ,nedokonceny pohyb". Touto instrukci se definuje hodnota polohy, na

jejimz misté systém zacne ovérovat pfitomnost kolize; doba ¢ekani (casovylimit) predtim, nez bude

jednotkapohybuvose po vzniku kolize uvedena do stavu ,dosazena poloha“, a delta, ktera definuje toleranci

polohovani jednotky pohybu v ose. Kdyz jednotka pohybu v ose prekroci polohu definovanou parametrem

hodnota, dojde k ovéreni toho, zda je jednotka pohybu v ose jesté v pohybu. Po zachyceni prekazky bude

identifikovana kriticka situace a i kdyz bude zajiSténa tazna sila motoru, nebude jiz kontrolovano prekroCeni limitu

chyba smycky. Smér pohybu, ve kterém bude ovérena vznikla kolize, je stejny jako smér posledniho pohybu

zarazeného do fady. Parametr casovylimit je vyjadren v sekundach, hodnota delta musi byt vétsi o 0,001 mm a

menéi neZ rozdil mezi naprogramovanou cilovou polohou a polohou hodnota. Instrukce miZe byt pouZita s

interpolatorem vice jednotek pohybu v osach vzhledem k tomu, Ze u interpoldtoru tohoto druhu se akceptuje

docCasna ztrata vazby interpolace.

Instrukce je aplikovatelna také na jednotky pohybu v osach Master pohybu v Chain.

Ke vzniku chyby systému dojde, kdyz:

¢ jednotka pohybu v ose provadi klasicky interpolovany pohyb (viz instrukce LINEARBS, LINEARINC, CIRCABS,
CIRCINC, HELICABS, HELICINC), koordinovany pohyb nebo interpolované pohyby ISO.

+ jednotkapohybuvose je jednotka pohybu v ose Slave

¢ jednotkapohybuvose je jednotky pohybu v ose pocitani nebo jednotka krokového pohybu v ose nebo
virtudlni jednotka pohybu v ose

¢ nastavena hodnota je vyssi nez poloha ukonceni pohybu

; nastaveni polohy jednotky pohybu v ose X
SETQUOTE X, .0

; pohyb jednotky pohybu v ose X do absolutni polohy 1000

MOVABS X, 1000.0

; Cekdni na dosazeni kolizni polohy, cekdni 2 sekundy

; pred uvedenim jednotky pohybu v ose do stavu ,dosazenda poloha“ po
; zaznamenani kolize s presnosti 0,01 mm

WAITCOLL X, 980.0,2.0,0.01

WAITDEC
WAITDEC jednotkapohybuvosel [, ..., jednotkapohybuvose6]
jednotkapohybuvosel nazvy zafizeni druhu jednotka pohybu v ose

[...,jednotkapohybuvose6]

(t:ekénl' stavu zpomaleni nebo jednoho z nasledujicich uréenych stavi jednotekpohybuvosach (16).
Uloha, ve které je provedena instrukce, bude uvedena do stavu ¢ekani, dokud se jednotka pohybu v ose
nebude nachazet ve stavu zpomaleni, dosazeni polohy, ¢ekani na velké okno, ¢ekani na malé okno a
zastaveni jednotky pohybu v ose.

Stavy jednotky pohybu v ose jsou stejné jako v pfipadé celého Cisla:
- zrychleni =1

- rezim =2

- zpomaleni = 3

- dosazena poloha =4

- C¢ekani na velké okno =5

- ¢ekani na malé okno =6

- C¢ekani na zastaveni jednotky pohybu v ose =7
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WAITREG
WAITREG jednotkapohybuvosel [, ..., jednotkapohybuvose6]
jednotkapohybuvosel nazvy zafizeni druhu jednotka pohybu v ose

[...,jednotkapohybuvose6]

(?ekéni stavu rezimu nebo jednoho z nasledujicich uréenych stavl jednotekpohybuvosach (1+6).

Uloha, ve které je provedena instrukce, bude uvedena do stavu Cekani, dokud se jednotka pohybu v ose
nebude nachazet ve stavu rezimu, zpomaleni, dosazeni polohy, ¢ekani na velké okno, ¢ekani na malé okno a
zastaveni jednotky pohybu v ose.

Stavy jednotky pohybu v ose jsou stejné jako v pripadé celého Cisla:
- zrychleni =1

- rezim=2

- zpomaleni = 3

- dosazena poloha = 4

- Cekani na velké okno =5

- Cekani na malé okno =6

- Cekani na zastaveni jednotky pohybu v ose =7

WAITSTILL
WAITSTILL jednotkapohybuvosel [, ..., jednotkapohybuvose6]
jednotkapohybuvosel nazvy zafizeni druhu jednotka pohybu v ose

[...,jednotkapohybuvose6]

Cekani véech uvedenych jednotekpohybuvose (1+6) na ukonéeni pohybu (stav DosaZena poloha).

Rutina Vynulovani jednotky pohybu v ose

WAITTARGET
WAITTARGET jednotkapohybuvosel [, ..., jednotkapohybuvose6]
jednotkapohybuvosel nazvy zafizeni druhu jednotka pohybu v ose

[...,jednotkapohybuvose6]

Cekani véech uvedenych jednotekpohybuvosach (1+6) na dosaZeni rovnosti mezi aktuaini teoretickou
polohou a cilovou polohou. Redlna poloha se bude lisit od teoretické, dokud nebude provedeno vynulovani
chyby smycky.

WAITWIN
WAITWIN jednotkapohybuvosel [, ..., jednotkapohybuvose6]
jednotkapohybuvosel nazvy zafizeni druhu jednotka pohybu v ose

[...,jednotkapohybuvose6]

(?ekéni stavu okna nebo jednoho z nasledujicich uréenych stav( jednotekpohybuvosach (1-6).
Uloha, ve které je provedena instrukce, bude uvedena do stavu Cekani, dokud se jednotka pohybu v ose
nebude nachazet ve stavu Cekani na velké okno, ¢ekani na malé okno a zastaveni jednotky pohybu v ose.

Stavy jednotky pohybu v ose jsou stejné jako v pripadé celého Cisla:
- zrychleni =1
- rezim=2
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zpomaleni = 3

- dosazena poloha = 4

- Cekani na velké okno =5

¢ekani na zastaveni jednotky pohybu v ose =6
- Cekani na malé okno =7

Parametry Jednotek pohybu v osach

Cteni/Psani

DEVICEID
DEVICEID zafizeni,proménna
zafizeni nazev zafizeni nebo parametr zafizeni
proménna zafizeni integer, které pfijima logickou adresu

Zapisuje do proménné logickou adresu pfifazenou zafizeni, a to bez ohledu na jeho druh.
Tato instrukce umoznuje ziskat jednoznacné identifikovatelny ,kli¢" pfifazeny k zafizeni, jako je index nebo kli¢
pro vyhledavani ve strukturach dat.

GETAXIS

GETAXIS jednotkapohybuvose, nazevdat, nazevpromenne

GETAXIS jednotkapohybuvose, nazevdatl, nazevdat2, [...,nazevdat20,]
matrice[radek]

jednotkapohybuvose nazev zafizeni druhu jednotka pohybu v ose

nazevdat prednastavena konstanta (viz seznam v nize uvedené casti). Parametr
jednotky pohybu v ose (1+20)

nazevpromenne proménna nebo nazev zafizeni y

radek konstanta nebo proménna integer. Cislo radku matrice

matrice nazev matrice

V prvni podobé Cte instrukce jedno z dat (nazevdat) jednotky pohybu v ose a provede jeho uloZeni do
pameéti prostrednictvim proménné.

Ve druhé podobé tato instrukce ¢te ve stejném okamziku vice dat jednotky pohybu v ose (od 1 do 20) a
uklada je do paméti v poradi, ve kterém byla vyzadéana v prvcich fadku ur¢ené matrice.

V tomto piipadé musi poc¢et sloupcli matrice odpovidat po¢tu poZzadovanych dat.

Nize uvedeny seznam obsahuje vSechny prednastavené konstanty, které mohou byt pfifazeny parametru
nazevdat.

Prvni sloupec predstavuje nazev konstanty.

Druhy sloupec predstavuje popis veli¢iny jednotky pohybu v ose, ktera je ¢tena z instrukce.

Treti je formatem dat, kterd jsou vracena v proménné nazevpromenne nebo v parametru matrice[radek],
kde:

e d znamena double

e fznamena float

¢ iznamena integer

e b znamena char

Kdyz se deklarovani proménné, do které budou ulozena data, liSi od hodnoty vracené instrukci, kompilator
provede transformaci (cast) dat na druh pozadovany uZivatelem. Tim nékdy dochéazi k vyznamné ztraté dat.
Napfiklad z hodnoty double rovnajici se 12.345 se pfi proméné na celé Cislo stane hodnota 12. Proto se pfi
deklarovani proménnych nazevpromenne a matrice[radek] doporucuje, abyste se drzeli pozadovaného
druhu.

Posledni sloupec popisuje bud zpétnou hodnou, anebo mérnou jednotku odpovidajiciho parametru.
Konstanty, které zacinaji na ,,_CFG", umoznuji ¢ist hodnoty konfigurace, tedy ty, které budou nastaveny pfi
zapnuti stroje.

konstanta popis druh zpétna hodnota
_CFGTYPE druh jednotky pohybu v i
ose 1 = analogova, 3 = krokova, 4 = digitalni, 5 5

pocitaci, 6 = nepouzito, 7 = virtualni
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konstanta popis druh zpétna hodnota
_CFGUM mérné jednotka i 0 = millimetry, 1 = palce, 2 = stupnég, 3 =
otacky
CFGRIS rozliseni d impulzy pro MJ
~ CFGVMAX maximalni rychlost f m/1' nebo inch/1" nebo stupné&/1" o ot./1'
_CFGVMAXD maximalni rychlost v f m/1' nebo inch/1" nebo stupné/1" o ot./1'
manualnim rezimu
_CFGVMAXI maximalni rychlost f m/1' nebo inch/1" nebo stupné/1" o ot./1'
interpolace
_CFGPHINV inverze fazi snimace b 0=zadna inverze, 1=inverze
impulzy
CFGRFINV inverze fidiciho signalu b 0=7adna inverze, 1=inverze
_CFGZIND aktivace vynulovani polohy b 0=zakdazano, 1=aktivovano
pfi dosazeni znacky nuly
_CFGSLOPE druh rampy pro b O=lineari, 1=ve tvaru 'S', 2=ve tvaru
zrychleni/zpomaleni pfi dvojitého 'S'
pohybu z bodu do bodu
_CFGKFFA feed forward zrychleni f
_CFGKFFAI feed forward interpolace f
zrychleni
_CFGSRPP rychlost zahajeni rampy pfi f m/1' nebo inch/1" nebo stupné/1" o ot./1'
krokovém pohybu
_CFGACC doba zrychleni z 0 na i ms
CFGVMAX
_CFGDEC doba zpomaleni z i ms
_CFGVMAX na 0
_CFGACCI doba zrychleni z 0 na i ms
CFGVMAXI
_CFGDECI doba zpomaleni z i ms
_ CFGVMAXI na 0
_CFGQLP limit jednotky pohybu v ose d poloha
v kladném sméru
_CFGQLN limit jednotky pohybu v ose d poloha
Vv zaporném sméru
_CFGKP proporcionalni koeficient f
_CFGKI integracni koeficient f
_CFGKD derivacni koeficient f
CFGKFF feed forward f procentualni podil
_CFGKPS proporcionalni koeficient f
jednotky pohybu v ose
druhu slave
_CFGKIS integracni koeficient f
jednotky pohybu v ose
druhu slave
_CFGKDS derivacni koeficient f
jednotky pohybu v ose
druhu slave
_CFGQEAP chyba smycky v kladném d poloha
sméru
_CFGQEAN chyba smycky v zaporném d poloha
smeru
_CFGKPI proporcionalni koeficient f
interpolace
_CFGKII integracni koeficient f
interpolace
_CFGKDI derivacni koeficient f
interpolace
~ CFGTMINP minimalni kladné napéti f Volt
CFGTMINN minimalni zaporné napéti f Volt
_CFGSTMINP napéti kladné mezni f Volt
hodnoty
_CFGSTMINN napéti zaporné mezni f Volt
hodnoty

Cislicové Fizeni



144

Albatros

konstanta popis druh zpétna hodnota
_CFGESC Casovy limit pohybu i ms
jednotky pohybu v ose
_CFGDSE aktivace dynamické chyby b 0=zakdazano, 1=aktivovano
servorizeni
_CFGAEN aktivace automatického b 0=zakazano, 1=aktivovano
doladéni
_CFGOFFSET napéti doladovani - f Volt
pocatecni posun
_CFGCEE poloha odpovidajici d poloha
chybnému pripojeni
snimace impulzt
CFGNOTCH frekvence Notchova filtru i Hz
_CFGBUFI velikost vyrovnavaci i [1, 200]
paméti integracniho
vypoctu
_CFGQAP okno kladného dosazeni d
polohy
_CFGQAN okno zaporného dosazeni d
polohy
_CFGSLOPEI druh rampy pro f O=linedmi, 1=ve tvaru'S', 2=ve tvaru
zrychleni/zpomaleni pfi dvojitého 'S’
interpolaci
CFGKFFI feed forward interpolace f procentualni podil
_CFGAAF ¢ekani na zastaveni b 0=zakazano, 1=aktivovano
jednotky pohybu v ose
~ CFGENCTYPE druh snimace impulzd i O=simulovany nebo chybéijici, 1=realny
_SRPP rychlost zahajeni rampy pfi f m/1' nebo inch/1" nebo stupné/1" o ot./1'
krokovém pohybu
_ACC doba zrychleni z 0 na i ms
_VMAX
_DEC doba zpomaleni z _VMAX i ms
na 0
_ACCI doba zrychleni z 0 na i ms
~ VMAXI pfi interpolaci
_DECI doba zpomaleni z _VMAXI i ms
na 0 pfi interpolaci
_QLpP limit jednotky pohybu v ose d poloha
v kladném sméru
_QLN limit jednotky pohybu v ose d poloha
v zaporném smeéru
_KP proporcionalni koeficient f
_KI integracni koeficient f
_KD derivacni koeficient f
KFF feed forward f procentualni podil
_KPS proporcionalni koeficient f
jednotky pohybu v ose
druhu slave
_KIS integracni koeficient f
jednotky pohybu v ose
druhu slave
_KDS derivacni koeficient f
jednotky pohybu v ose
druhu slave
_QEAP chyba smycky v kladném d poloha
smeru
_QEAN chyba smycky v zaporném d poloha
sméru
_VEL rychlost pohybu z bodu do f m/1' nebo inch/1" nebo stupné/1" o ot./1'
bodu
_VELI rychlost interpolace f m/1' nebo inch/1" nebo stupné/1" o ot./1'
_MODE rezim ¢innosti jednotky b 1=bézny, 2=volny, 8=interpol., 10=koord.

pohybu v ose

Cislicové Fizeni



Jazyk GPL

145

konstanta popis druh zpétna hodnota
_PHINV inverze fazi snimace b 0=zZadna inverze, 1=inverze
impulzt
RFINV inverze fidiciho signalu b 0=7adna inverze, 1=inverze
_ZIND aktivace vynulovani polohy b O=zakazano, 1=aktivovano
pri dosazeni znacky nuly
_KPI proporcionalni koeficient f
interpolace
_KII integracni koeficient f
interpolace
_KDI derivacni koeficient f
interpolace
~ KFFI feed forward interpolace f procentualni podil
KFFA feed forward zrychleni f procentualni podil
_KFFAI feed forward zrychleni f procentualni podil
interpolace
_ESC casovy limit pohybu i ms
jednotky pohybu v ose
_CEE poloha odpovidajici d poloha
chybnému pripojeni
snimace impulzt
NOTCH frekvence Notchova filtru i Hz
_BUFI velikost vyrovnavaci i [1,200]
paméti integracniho
vypoctu
_QAP okno kladného dosazeni d
polohy
_QAN okno zaporného dosazeni d
polohy
_QEAPINV limit chyby sledovani v d
kladném sméru pfi inverzi
_QEANINV limit chyby sledovani v d
zaporném sméru pfi inverzi
_OFSCOORD poloha posunu pfi d
koordinovaném pohybu
_MS druh jednotky pohybu v b 0=zadné zfetézeni, 4=master, 5=slave
ose master nebo slave
QENC poloha ze snimace impulz{ d poloha
~ QR realna poloha d poloha
_RIS pouzité rozliSeni jednotky d
pohybu v ose
_ST stav jednotky pohybu v b 1=zrychleni, 2=rezim, 3=zpomaleni,
ose 4=poloha, 5=Cekani na velké okno,
6=Cekani na zastaveni jednotky pohybu v
ose, 7=Cekani na malé okno, 8=rozjezd
QT teoreticka poloha d poloha
EA chyba smycky d poloha
_FF feed forward i
_VC aktualni rychlost f
_P proporcionalni korektor i
1 integracni korektor i
_D derivaéni korektor i
_FLGS pfiznaky jednotek pohybu v b
osach
_VCR realna aktualni rychlost f
_ADIJUST kompenzace posunu i hodnota v podobé celého Cisla, ktera
jednotky pohybu v ose predstavuje napéti, které ma byt predano
pohonu, na strané karty jednotek pohybu
v ose v DAC. Rozsah stupnice pro pohon
je 10 voltd a pro DAC 32767
_DAC DAC i hodnota v podobé celého Cisla, ktera
predstavuje napéti, které ma byt predano
pohonu, na strané karty jednotek pohybu

Cislicové Fizeni



146

Albatros

konstanta popis druh zpétna hodnota
v ose v DAC. Rozsah stupnice pro pohon
je 10 voltd a pro DAC 32767.

_ACCINST okamzita hodnota zrychleni f

_FFA feed forward zrychleni i

_GONETIME doba uplynuld od zacatku f s (0 pro jednotky pohybu v ose druhu
pohybu slave a pro jednotky krokového pohybu v

ose)

_RESTIME zbyvajici doba do ukonceni f s (0 pro jednotky pohybu v ose druhu
pohybu. Hodnoty se slave, pro jednotky koordinovaného
vztahuji na pohyb pfidéleny pohybu v ose a pro jednotky krokového
ve vyrovnavaci paméti v pohybu v osach a pohybu ISO)
okamziku pozadavku

_TARGETTIME doba potfebna pro f mikrosekundy
vytvoreni cilové polohy

_GONESPACE vzdalenost ujeta od f procentudlni podil (100 pro jednotky
zacCatku pohybu Hodnoty pohybu v ose druhu slave, pro jednotky
se vztahuji na pohyb koordinovaného pohybu v ose a pro
pridéleny ve vyrovnavaci jednotky krokového pohybu v ose)
paméti v okamziku
pozadavku

_RESSPACE vzdalenost zbyvajici do f procentualni podil (0 pro jednotky pohybu
ukoncéeni pohybu. Hodnoty v ose druhu slave, pro jednotky
se vztahuji na pohyb koordinovaného pohybu v ose a pro
pridéleny ve vyrovnavaci jednotky krokového pohybu v ose)
paméti v okamziku
pozadavku

_AXESJERK aktivace kontroly trhavych b 1=kontrola aktivovana , O=kontrola
pohyb{ (jerk) na jednotce neaktivovana
pohybu v ose

_MOVEJERK aktivace kontroly trhavych b 1=kontrola aktivovana , 0=kontrola
pohybl (jerk) pohybu, do neaktivovana
kterého je zainteresovana
jednotka pohybu v ose

_MOVETYPE druh pohybu, do kterého je b 1=klasicky interpolovany pohyb,
zainteresovana jednotka 2=interpolovany pohyb vice jednotek
pohybu v ose pohybu v osach, 3=koordinovany pohyb,

4=pohyb z bodu do bodu, 5=zfetézeny
pohyb (pouze jednotky pohybu slave)

_PARTYPESET druh parametrd jednotky i 1=interpolace, 0=z bodu do bodu
pohybu v ose, které se
pouzivaji bEhem pohybu

_AXINRIFLOC jednotka pohybu v rezimu i 1=ano, O=ne
uchopeni v systému s
mistnim Fizenim

_QTARGETTOOL cilova poloha jednotky d
pohybu v ose. V pfipadé
interpolace ISO se jedna o
cilovou polohu souradnice
hrotu obrabéciho nastroje
odpovidajiciho jednotce
pohybu v ose

_QREALTOOL realna poloha jednotky d
pohybu v ose. V pfipadé
interpolace ISO se jedna o
realnou polohu souradnice
hrotu obrabéciho nastroje
odpovidajiciho jednotce
pohybu v ose

_BACKLASH hodnota mechanické viile, d
definovana pro jednotku
pohybu v ose

_DISABLED zakazani jednotky pohybu b 1=jednotka pohybu v ose zakazana,

vV 0se O=jednotka pohybu v ose aktivovana

_DYNLIMIT aktivace dynamické b 1=kontrola aktivovana , 0=kontrola

kontroly limitG jednotky

neaktivovana
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konstanta

popis

druh

zpétna hodnota

pohybu v ose

_AXESFEED

hodnota feedrate override
aplikovana aktualné na
jednotku pohybu v ose

_CORRLIN

pouzivany druh korektoru
linedrnosti

0=zadny pouzity korektor,
1=samokorektor, 2=kfizovy korektor,
3=samokorektor spolu s kfizovym
korektorem

_VELISO

rychlost hrotu obrabéciho
nastroje béhem pohybu 5
jednotek pohybu v osach

_ISOSTOPS

pocet nucenych zastaveni
interpolovaného pohybu,
zplsobenych meznimi
situacemi ve spravé
lookahead

_CURRATIO

hodnota aktualné
pouzivaného poméru
zretézeni

_DYNRATIO

navrat v pfipadé probihajici
dynamické zmény vztahu
zietézeni

O0=ne, 1=ano

_RESBLOCK

pocet blokd pFesunu, které
jesté maji byt provedeny

_EXECBLOCK

pocet jiz provedenych
blokl presunu

_TOTALBLOCK

polet blok{ pfesunu
celkové zafazenych do
fady v ramci pohybu
(aktualni hodnota)

_SWITCHENC

slouzi k monitorovani
probihajici vymény snimace
. o

impulzu

-1=jednotka pohybu v ose nepouziva
instrukci SWITCHENC, O=byla provedena
instrukce SWITCHENC, ale jednotka

pohybu v ose pouziva svij snima¢ impulzd,
1=byla provedena instrukce SWITCHENC a

jednotka pohybu v ose pouziva snimac
impulzt jednotky pohybu v ose pocitani

_QOFSENC

hodnota posunu snimace
impulzy

_LENSETPZERO

vzdalenost ujeta pro
dosazeni znacky nuly

poloha

_TORQUEINST

okamzita hodnota
krouticiho momentu

_CURRSLOPE

vraci druh rampy, ktery se
pravé pouziva pfi rychlych
pohybech

O=linearni, 1=ve tvaru 'S', 2=ve tvaru
dvojitého 'S'

_CURRSLOPEI

vraci druh rampy, ktery se
pravé pouziva pfi
interpolovanych pohybech

O=linearni, 1=ve tvaru 'S', 2=ve tvaru
dvojitého 'S’

_REALSLOPEI

vraci druh rampy, ktery se
pouziva pfi interpolovanych
pohybech

O=linearni, 1=ve tvaru 'S', 2=ve tvaru
dvojitého 'S'

_AXISPARL1...AXISH
ARS8

ptidavné volitelné
parametry pro jednotku
pohybu v ose EtherCAT

¢islo

_ISOMOVETYPE

Provadény typ pohyb ISO

O=rychly pohyb ISO, 1 = interpolovany
pohyb ISO, -1 = jiné

_QMAINENC

Realna poloha z hlavniho
snimace impulzd, kdyz se
pouziva vedlejsi snimac
impulz{
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Pohybu z bodu do bodu

SETACC
SETACC jednotkapohybuvose, [hodnota]
jednotkapohybuvose nazev zafizeni druhu jednotka pohybu v ose
hodnota konstanta nebo proménna. Doba zrychleni

Pfifadi jednotcepohybuvose dobu zrychleni identifikovanou parametrem hodnota. Doba zrychleni je
vyjadrena v milisekundach.

Kdyz je parametr hodnota vynechan, pouZije se parametr konfigurace. Kdyz je instrukce vlozena mezi dvé
instrukce MOVABS nebo MOVINC, bude provedena prvni instrukce pohybu (se zastavenim pohybu) s pouzitim
predtim nastavenych parametr( zrychleni a zpomaleni. Druhd instrukce je provedena aplikaci novych
parametrl zrychleni. Instrukce SETACC md vliv pouze na pohyby, které nasleduji po jejim provedeni.

Kdyz je uvedend hodnota mensi nez hodnota konfigurace, bude pouzita hodnota konfigurace.

Viz také SETDEC, SETACCI a SETDECI.

SETDEC
SETDEC jednotkapohybuvose, [hodnota]
jednotkapohybuvose nazev zafizeni druhu jednotka pohybu v ose
hodnota konstanta nebo proménna. Doba zpomaleni

Pfrifadi jednotcepohybuvose dobu zpomaleni identifikovanou parametrem hodnota. Doba zpomaleni je
vyjadrena v milisekundach. KdyzZ je parametr hodnota vynechan, pouzije se parametr konfigurace. Kdyz je
instrukce vlozena mezi dvé instrukce MOVABS nebo MOVINC, bude provedena prvni instrukce pohybu (se
zastavenim pohybu) s pouzitim predtim nastavenych parametrl zrychleni a zpomaleni. Druhd instrukce je
provedena aplikaci novych parametrd zpomaleni. Instrukce SETACC mé& vliv pouze na pohyby, které nasleduji
po jejim provedeni.

Kdyz je uvedend hodnota mensi nez hodnota konfigurace, bude pouzita hodnota konfigurace.

Viz také SETACC, SETACCI a SETDECI.

SETDERIV
SETDERIV jednotkapohybuvose [, hodnota]
jednotkapohybuvose nazev zafizeni druhu jednotka pohybu v ose
hodnota konstanta nebo proménna. Koeficient deriva¢niho G¢inku. Nejsou pfipustné

druhy char a integer

Pfifazuje jednotcepohybuvose hodnotu koeficientu derivacniho ucinku.

Kdyz parametr hodnota neni uveden, pouZije se koeficient derivacniho u¢inku uvedeny v konfiguraci.
Tato instrukce neni aplikovatelna na krokovy motor.

Viz také instrukci SETDERIVI.

SETFEED
SETFEED jednotkapohybuvose, hodnota
jednotkapohybuvose nazev zafizeni druhu jednotka pohybu v ose
hodnota konstanta nebo proménna. Predstavuje procentualni hodnotu feed rate

override

Slouzi ke zméné hodnoty procentudlniho podilu feed rate overridejednotkypohybuvose vztahujici se na
pohyby z bodu do bodu. Viz také SETFEEDI.
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SETFEEDF
SETFEEDF jednotkapohybuvose, hodnota
jednotkapohybuvose nazev zafizeni druhu jednotka pohybu v ose
hodnota konstanta nebo proménna. Procentualni podil feed forward

Pfifazuje jednotcepohybuvose procentudlni hodnotu feed forward.

Kdyz parametr hodnota neni uveden, pouzije se koeficient feed forward uvedeny v konfiguraci.

Pfi aplikaci této instrukce na krokovy motor dojde k vytvoreni chyby systému. Dojde k tomu i v pfipadé, Ze je
proménné hodnota pfifazena hodnota mimo rozsah od 0 do 100.

Viz také instrukce SETFEEDFI, SETFEEDFA, SETFEEDFAL

SETFEEDFA
SETFEEDFA jednotkapohybuvose [, hodnota]
jednotkapohybuvose nazev zafizeni druhu jednotka pohybu v ose
hodnota konstanta nebo proménna. Procentualni podil feed forward

Pfifazuje jednotcepohybuvose procentualni hodnotu feed forward zrychleni pro pohyby z bodu do bodu.
Kdyz parametr hodnota neni uveden, pouzije se koeficient feed forward uvedeny v konfiguraci.

Pi aplikaci této instrukce na krokovy motor dojde k vytvoreni chyby systému. Dojde k tomu i v pfipad€, ze je
proménné hodnota pfifazena hodnota mimo rozsah od 0 do 100.

Viz také instrukce SETFEEDF,SETFEEDFI,SETFEEDFAL

SETINTEG
SETINTEG jednotkapohybuvose [, hodnota]
jednotkapohybuvose nazev zafizeni druhu jednotka pohybu v ose
hodnota konstanta nebo proménna. Koeficient integracniho Gc¢inku. Nejsou

pfipustné druhy char a integer

Pfifazuje jednotcepohybuvose hodnotu koeficientu integracniho Gcinku.

Kdyz parametr hodnota neni uveden, pouzije se koeficient integrac¢niho Uc¢inku uvedeny v konfiguraci.
Tato instrukce neni aplikovatelnd na krokovy motor.

Viz také instrukci SETINTEGI.

SETMULTIFEED

SETMULTIFEED jednotkapohybuvosel, hodnotal, [jednotkapohybuvose2,
hodnota2 [, jednotkapohybuvose3, hodnota3 [, ...,
jednotkapohybuvose16, hodnota 16]]]

jednotkapohybuvosel...jednotk nazvy zafizeni druhu jednotka pohybu v ose

apohybuvosel6

hodnotal...[...hodnota16] konstanta nebo proménna. Predstavuje procentualni hodnotu feed rate
override

Slouzi ke zméné hodnoty procentualniho podilu feed rate override uvedenychjednotekpohybuvose
vztahujici se na pohyby z bodu do bodu. Pro kazdou jednotku pohybu v ose mize byt nastavena odli$na
hodnota.
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SETPROP
SETPROP jednotkapohybuvose [, hodnota]
jednotkapohybuvose nazev zafizeni druhu jednotka pohybu v ose
hodnota konstanta nebo proménna. Koeficient proporcionalniho uc¢inku. Nejsou

pfipustné druhy char a integer

Pfifazuje jednotcepohybuvose hodnotu koeficientu proporcionalniho ucinku.

Kdyz parametr hodnota neni uveden, pouZije se koeficient proporcionalniho G¢inku uvedeny v konfiguraci.
Tato instrukce neni aplikovatelna na krokovy motor.

Viz také instrukci SETPROPI.

SETSLOPE
SETSLOPE jednotka pohybu v ose [, hodnota]
jednotkapohybuvose nazev zafizeni druhu jednotka pohybu v ose
hodnota konstanta nebo proménna integer. Druh rampy

Slouzi k nastaveni druhu rampy pro pouziti pro rychly pohyb:
e 0 = linearni rampa

e 1 =rampa s es

e 2 =rampa s dvojitym es

KdyZ je hodnota vynechana, bude obnovena rampa konfigurace.

Vyména druhu rampy miZe byt provedena pouze pii zastavené jednotce pohybu v ose, ve stavu POLOHA. V
opacném piipadé bude vytvorena chyba systému 4101 - Nevyhovujici sprava jednotky pohybu v ose
nazevjednotkypohybuvose.

Ve spojeni s touto instrukci Ize ovéfit druh rampy, které pravé pouzivad jednotka pohybu v ose,
prostfednictvim instrukce GETAXIS s parametrem _CURRSLOPE.

Viz také instrukci SETSLOPEI.

SETVEL
SETVEL jednotkapohybuvose [, rychlost]
jednotkapohybuvose nazev zafizeni druhu jednotka pohybu v ose
rychlost konstanta float nebo proménna float

Souzi k nastaveni maximalni rychlosti jednotky pohybu v ose pro pohyby z bodu do bodu.
Rychlost je vyjadfena v mérmé jednotce jednotky pohybu v ose, kterad je uvedena v konfiguraci.

KdyZ je naprogramovana rychlost vyssi, nez je maximalni rychlost konfigurace, bude pouZita rychlost
konfigurace.

Kdyz je argument rychlost vynechan, bude pouzita rychlost konfigurace. Jsou pfipustné pouze kladné
hodnoty rychlosti.

Viz instrukce SETVELI.

Rutina Vynulovani jednotky pohybu v ose
Interpolovany pohyb
LOOKAHEAD

LOOKAHEAD [hodnota]
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hodnota konstanta nebo proménna. Hodnota lookahead

SlouZi k nastaveni hodnoty lookahead interpolatoru. Lookahead je pocet blok{ interpolace, které jsou
zpracovany pred zahajenim pohybu jednotek pohybu v osach. Lookahead umoznuje vytvaret optimalni profily
pohybu, zejména pfi pouziti ramp ve tvaru 'S’.

KdyZ neni uveden parametr hodnota, systém pouziva lookahead 512 blok{ (pfednastavend hodnota).
MaximéaIni pFipustnd hodnota se rovnd 4096/pocetkanalu, kde pocetkanalu odpovidd po¢tu kanald
interpolace, které jsou definovany v konfiguraci modulu. Minimalni pfipustna hodnota je 256.

Pod pojmem blok interpolace se ma na mysli souhrn informaci pfifazenych jakékoli instrukci interpolovaného
pohybu (napf. LINEARABS).

LOOKAHEAD 1024

SETACCI
SETACCI jednotkapohybuvosel [, ..., jednotkapohybuvose6] [, hodnota]
jednotkapohybuvosel, nazvy zafizeni druhu jednotka pohybu v ose
[...jednotkapohybuvose6]
hodnota konstanta nebo proménna. Doba zrychleni

Pfifazuje jednotkam pohybu v osach jednotkapohybuvosel, jednotkapohybuvose2 dobu zrychleni pro
interpolované pohyby, ktera je urcena parametrem hodnota. Tato doba se vyjadfuje v milisekundach. Kdyz je
parametr hodnota vynechan, pouZzije se parametr konfigurace.

Viz také SETACC, SETDEC a SETDECI.

SETACCLIMIT
SETACCLIMIT jednotkapohybuvose, [hodnota]
jednotkapohybuvose nazev zafizeni druhu jednotka pohybu v ose
hodnota konstanta ¢asu pohonu

Aktivuje a zakazuje automaticky vypocet rychlosti reZimu interpolace v zavislosti na zrychlenich tolerovanych
jednotkami pohybu v osach. Parametr hodnota je konstantou ¢asu pouZitou pro uréeni schiidku rychlosti
tolerovaného jednotkoupohybuvose, vyjadireného v milisekundach. Tento parametr je volitelny. PFfi jeho
vynechani bude mit instrukce efekt zédkazu automatického vypoctu. Standardni hodnotou pro tento parametr
je 30 milisekund. Snizenim hodnoty této doby dojde ke zpomaleni profilu, a tedy k mirnéjsimu pohybu.
Prodlouzeni této doby bude mit opa¢ny Ucinek. Tato instrukce nemusi byt aplikovana na spiralové interpolace.

SETACCSTRATEGY
SETACCSTRATEGY jednotkapohybuvose, [hodnota]
jednotkapohybuvose nazev zafizeni druhu jednotka pohybu v ose
[hodnota] proménna nebo konstanta integer

Umoznuje zvolit druh zrychleni, které ma byt aplikovano na nasledujici pohyb interpolace. Tuto instrukci je
tfeba provést pro vsechny jednotky pohybu v osach zainteresované do interpolace.

K pripustnym hodnotdm parametru hodnota patii 0, 1 a 2. V piipadé predani hodnoty 0 se pfizplisobi obvyklé
strategii zrychleni (bude zvoleno zrychleni profilu nejmensi ze vSech jednotek pohybu v osach
zainteresovanych do interpolace).

V pfipadé hodnoty rovné 2 a lineamni interpolace bude pouzito maximalni zrychleni, které jednotlivé kroky
mohou snést (se zohledné&nim jednotlivych komponentt véech jednotek pohybu v oséch, linedrnich a/nebo
rotacnich); v pfipadé kruhové interpolace zlstane sprava zrychleni nezménéna. V pfipadé hodnoty 1 bude
vyvoldna zastarald sprava, kterd je zachovavana kvili kompatibilité.
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SETAXPARTYPE
SETAXPARTYPE jednotkapohybuvose, [hodnota]
jednotkapohybuvose nazev zafizeni druhu jednotka pohybu v ose
[hodnota] proménna nebo konstanta integer

Pfi provadéni multilinedrni interpolace tato instrukce umozfiuje ménit pouzivanou sadu parametrd jednotky
pohybu v ose, a to prechodem od parametrd typickych pro interpolaci (hodnota = 1) na parametry pouzivané
pro pohyb z bodu do bodu (hodnota = 0). Kdyz je proménna hodnota vynechana, pouzitymi parametry jsou
parametry interpolace. L.

Zména sady parametrl miZe byt provedena pouze s jednotkou pohybu ve stavu DOSAZENA POLOHA, protoze
v opa¢ném pripadé tato instrukce zplsobi vznik chyby systému 4101- Nevyhovujici sprava jednotky pohybu v
ose NazevlednotkyPohybuvOse.

SETCONTORNATURE
SETCONTORNATURE [hodnotal[,hodnota2]]
hodnotal konstanta nebo proménnd. Maximalni Uhel sledovani obrysu
hodnota2 konstanta nebo proménna. Maximalni Uhel zpomaleni

Slouzi k nastaveni minimalniho Ghlu mezi tangentami dvou drah pohybu provedenych v interpolaci, po jehoz
prekrogeni stroj neprovede sledovani obrys{ a jednotky pohybu v osdch budou zastaveny po ukonéeni prvni
drahy pohybu a poté budou znovu uvedeny do chodu podél druhé dréhy pohybu. Z tohoto dlivodu se definuje
maximalni dhel sledovéni obrysi hodnotal, ktery pfedstavuje maximalni Ghel mezi dvéma Useky pfesunu, pod
kterym nedojde k zastaveni pohybu. Kdyz je Ghel mezi obéma bloky pfesunu vétsi nez maximalni thel
sledovani obrys{, pohyb bude zastaven. Aby se zabranilo zastaveni, miZe byt nastavena hodnota
maximalniho Uhlu zpomaleni, hodnota2. V pfipadé, kdyz se Uhel mezi dvéma bloky presunu nachazi v rozmezi
mezi maximalnim dhlem sledovani obrys a maximéinim Ghlem zpomaleni, pohyb nebude zastaven, ale pouze
zpomalen. Maximalni Ghel zpomaleni predstavuje tedy Uhel, za kterym musi byt pohyb nevyhnutné zastaven.
U Ghld mensich, neZ je maximalni Ghel sledovani obrysl, pohyb nebude zpomalen, u GhId v rozsahu od
maximalniho Ghlu sledovani obrysi po maximalni Ghel zpomaleni pohyb bude zpomalen, u Ghld vétsich nez je
maximalni Uhel zpomaleni, pohyb bude zastaven.

Hodnotal a hodnota2 jsou volitelné parametry: KdyZ neni nastaveny zadny z nich, bude pouzita
pfednastavena hodnota 15 stupfili. KdyZ je nastaven pouze prvni parametr, vychazi se z pfedpokladu, ze
maximalni Ghel zpomaleni se rovnd maximalnimu dhlu sledovani obrysd. Funkce zpomaleni je zakdzéna, kdyz je
maximalini Ghel zpomaleni mensi nebo rovny maximalnimu hlu sledovani obrys(. Maximalni dhel zpomaleni je
180 stupfid. V pfipadé nastaveni vy$&i hodnoty bude vytvoFfena chyba systému 4399: ,Parametr mimo
rozsah".

Funkce zpomaleni je aktivovéna pouze v pfipadé, Ze je aktivni instrukce JERKSMOOTH, zatimco sledovani
obryst je vzdy aktivni.

Pouziti této instrukce je spojeno s pouzitim instrukci JERKSMOOTH a SETSLOWPARAM a mé vliv pouze na

SETDECI
SETDECI jednotkapohybuvosel [, ..., jednotkapohybuvose6] [, hodnota]
jednotkapohybuvosel, nazvy zafizeni druhu jednotka pohybu v ose
[...jednotkapohybuvose6]
hodnota konstanta nebo proménnd. Doba zpomaleni

Pfifazuje jednotkdm pohybu v osach jednotkapohybuvosel, jednotkapohybuvose2 dobu zpomaleni pro
interpolované pohyby uréenou parametrem hodnota. Tato doba se vyjadfuje v milisekundach. Kdyz je
parametr hodnota vynechan, pouZzije se parametr konfigurace.

Viz také SETACC, SETDEC a SETACCI.
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SETDERIVI
SETDERIVI jednotkapohybuvose [, hodnota]
jednotkapohybuvose nazev zafizeni druhu jednotka pohybu v ose
hodnota konstanta nebo proménna. Koeficient deriva¢niho G¢inku. Nejsou pfipustné

druhy char a integer

Pfifazuje jednotcepohybuvose hodnotu koeficientu derivacniho GcinkupouZitou bé&hem pohybd interpolace
jednotek pohybu v osach.

Kdyz parametr hodnota neni uveden, pouZije se koeficient derivacniho u¢inku uvedeny v konfiguraci.

Tato instrukce neni aplikovatelna na krokovy motor.

Viz také instrukci SETDERIV.

SETFEEDFAI
SETFEEDFAI jednotkapohybuvose [, hodnota]
jednotkapohybuvose nazev zafizeni druhu jednotka pohybu v ose
hodnota konstanta nebo proménna. Procentualni podil feed forward

Pfifazuje jednotcepohybuvose procentualni hodnotu feed forward zrychleni pro interpolované pohyby.
Kdyz parametr hodnota neni uveden, pouzije se koeficient feed forward uvedeny v konfiguraci.

Pfi aplikaci této instrukce na krokovy motor dojde k vytvoreni chyby systému. Dojde k tomu i v pfipadé, ze je
proménné hodnota pfifazena hodnota mimo rozsah od 0 do 100.

Viz také instrukce SETFEEDF, SETFEEDFI, SETFEEDFA.

SETFEEDI
SETFEEDI jednotkapohybuvose, hodnota
jednotkapohybuvose nazev zafizeni druhu jednotka pohybu v ose
hodnota konstanta nebo proménna. Predstavuje procentualni hodnotu feed rate

override

Slouzi ke zméné hodnoty procentudlniho podilu feed rate override dell'jednotkypohybuvose vztahujici se
na pohyby v interpolaci. Viz také instrukci SETFEED.

SETFEEDFI
SETFEEDFI jednotkapohybuvose [, hodnota]
jednotkapohybuvose nazev zafizeni druhu jednotka pohybu v ose
hodnota konstanta nebo proménna. Procentualni podil feed forward

Pfifazuje jednotcepohybuvose procentualni hodnotu feed forward pro interpolované pohyby.

Kdyz je argument hodnota vynechan, systém pouzije procentuaini hodnotu feed forward definovanou v
parametrech konfigurace pfislusného zafizeni druhu jednotky pohybu v ose.

Tato instrukce neni aplikovatelna na krokovy motor.

Pro proménnou hodnota jsou pfipustné hodnoty v rozsahu od 0 do 100.

Viz také instrukce SETFEEDF,SETFEEDFA,SETFEEDFAI.
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SETINTEGI
SETINTEGI jednotkapohybuvose [, hodnota]
jednotkapohybuvose nazev zafizeni druhu jednotka pohybu v ose
hodnota konstanta nebo proménna. Koeficient integracniho ucinku. Nejsou

pfipustné druhy char a integer

Pfifazuje jednotcepohybuvose hodnotu koeficientu integracniho ucinkupouzitou b&hem pohybl interpolace
jednotek pohybu v osach.
Kdyz parametr hodnota neni uveden, pouZije se koeficient integra¢niho G¢inku uvedeny v konfiguraci.
Tato instrukce neni aplikovatelna na krokovy motor.
Viz také instrukci SETINTEG.

SETPROPI
SETPROPI jednotkapohybuvose [, hodnota]
jednotkapohybuvose nazev zafizeni druhu jednotka pohybu v ose
hodnota konstanta nebo proménna. Koeficient proporcionalniho G¢inku. Nejsou

pfipustné druhy char a integer

Pfifazuje jednotcepohybuvose hodnotu koeficientu proporcionainiho U¢inkupouzitou b&hem pohybl
interpolace jednotek pohybu v osach.
Kdyz parametr hodnota neni uveden, pouzije se koeficient proporciondlniho Uc¢inku uvedeny v konfiguraci.
Tato instrukce neni aplikovatelna na krokovy motor.
Viz také instrukci SETPROP.

SETSLOPEI
SETSLOPEI jednotka pohybu v ose [, hodnota]
jednotkapohybuvose nazev zafizeni druhu jednotka pohybu v ose
hodnota konstanta nebo proménna integer. Druh rampy.
nastaveni druhu rampy v interpolovanych pohybech (kde to je povoleno):
e 0 = linedrni rampa
e 1 =rampa s es
e 2 =rampa s dvojitym es
KdyZ je hodnota vynechana, bude obnovena rampa konfigurace.
Zména typu rampy mize byt provedena pouze s osou dosud nepouzivanou v interpolaénim kanalu. V
opacném pfipadé bude  vytvorena chyba systému 4101 - Nevyhovujici sprava jednotky pohybu v ose
nazevjednotkypohybuvose.
Ve spojeni s touto instrukci Ize ovéfit druh rampy, prostfednictvim instrukce GETAXIS, s parametrem
_CURRSLOPEI mizete zkontrolovat typ rampy aktudlné nastavené pro osu a pomoci parametru _REALSLOPEI
miZete vidét typ rampy (to je kanal, ve kterém je pouZita osa) pouZité osou.
Viz také instrukci SETSLOPE.

SETSLOWPARAM
SETSLOWPARAM jednotkapohybuvose [,hodnotal,hodnota2]
jednotkapohybuvose nazev zafizeni druhu jednotka pohybu v ose
hodnotal konstanta nebo proménna double. Faktor celkového omezeni
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hodnota2 konstanta nebo proménna double. Faktor omezeni inverze

Tato instrukce méni hodnotu parametrll potiebnych k vypoctu rychlosti zpomaleni v pfipadé, Ze je aktivni
funkce zpomaleni pii sledovani obryst (viz instrukce SETCONTORNATURE).

Rychlost zpomaleni je na zadatku vypoctena teoretickym zplisobem pro jednu jednotku pohybu v ose po
druhé. V pfipadé zmé&ny sméru pohybu miize byt snizena pouZitim parametru hodnota2 ve vypoctech. Poté
se bude ze vSech vypoctenych hodnot brat v Gvahu minimalni hodnota, aby se dodrzela dynamika nejvice
omezujici jednotky pohybu v ose. Dale je mozné snizit rychlost zpomaleni jesté o faktor nezavisly na
parametru hodnotal.

Kdyz je parametr hodnotal nebo hodnota2 vynechan, budou pouZity pfednastavené hodnoty, které
odpovidaji nulovému ucinku. Parametr hodnotal predstavuje hodnotu procentudlniho omezeni teoretické
rychlosti zpomaleni. Aplikovana rychlost zpomaleni se rovna (100 - hodnotal) / 100 krat teoretickd rychlost
zpomaleni. Maximalni hodnota omezeni je rovna 100. V takovém pfipadé se vysledna rychlost rovna 1%
teoretické rychlosti. KdyZ je naopak nulova a vynechana, bude se brat v Uvahu prednastavena hodnota, tj.
celd teoreticka rychlost.

Parametr hodnota2 predstavuje procentualni podil omezeni teoretické rychlosti zpomaleni od 1 do 10 krat v
pfipadé, Ze dojde ke zméné sméru pohybu dané jednotky pohybu v ose. Konkrétné proto plati, Zze kdyz je
hodnota2 rovna 100, rychlost je omezena 10 krat. Opacné plati, ze kdyZ je nulova nebo vynechanad, rychlost
nebude omezena.

Tato instrukce vytvari chybu systému 4399: ,Parametr mimo rozsah" pfi nastaveni hodnoty mensi nez nula
nebo vétsi neZ 100. Je dlleZité pfipomenout, e kdyZ je vynechédn parametr hodnotal, musi byt vynechan
také parametr hodnota2.

Pouziti této instrukce je spojeno s pouzitim instrukci JERKSMOOTH a SETCONTORNATURE a ma vliv pouze na

SETVELI
SETVELI jednotkapohybuvosel [, ..., jednotkapohybuvose6] [, rychlost]
jednotkapohybuvosel, nazev zafizeni druhu jednotka pohybu v ose ur¢eného k interpolaci
[...jednotkapohybuvose6]
rychlost konstanta float nebo proménna float

Slouzi k nastaveni maximalni rychlosti jednotek pohybu v osach jednotkapohybuvosel,
jednotkapohybuvose?2, pro interpolované pohyby.

Rychlost je vyjadifena v mérné jednotce jednotek pohybu v osach, ktera je uréena pfisluSnym parametrem v
konfiguraci. Kdyz je argument rychlost vynechan, bude pouzita maximalini rychlost konfigurace.

Jednotky krokového pohybu v ose se mohou pouzivat v této instrukci pouze v pfipadé, Ze jsou spravovany ze
vzdaleného TRS-AX.

Viz instrukce SETVEL.

SETVELILIMIT
SETVELILIMIT jednotkapohybuvose, rychlost
jednotkapohybuvose nazev zafizeni druhu jednotka pohybu v ose
rychlost konstanta float nebo proménna float

Nastavuje jednotlivé komponenty rychlosti uvedené jednotkypohybuvose pro interpolované pohyby.
Rychlost je vyjadifena v mérnych jednotkach jednotky pohybu v ose.

Koordinovany pohyb
SETFEEDCOORD

SETFEEDCOORD jednotkypohybuvose, hodnotal, hodnota2
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jednotkapohybuvose nazev zafizeni druhu jednotka pohybu v ose

hodnotal konstanta nebo proménna double. Pfedstavuje maximalni procentualni podil
okamzité zmény feedrate

hodnota2 konstanta nebo proménna integer. Pfedstavuje pocet provadéni v realném

Case (real-time), pro které se neaplikuje zadna zména feedrate

Slouzi ke zméné hodnoty1 procentualniho podilu maximalni okamzité zmény feed rate jednotkypohybuvose.
Feed rate jiz nebude ménén v ¢asovém intervalu vyjadreném realnym ¢asem, ale bude definovan v proménné
hodnota2. Jinymi slovy, poté, co bude aplikovdna zména feedrate override, rovnajici se hodnotél, v
realném Case (real-time) tolikrat, jaka je hodnota parametru hodnota2, jiz nebude aplikovana zadna nova
zména feed rate. Kombinace t&chto dvou parametrd definuje urdity druh zrychleni/zpomaleni, které miize
jednotka pohybu v ose snést. Modulaci téchto dvou parametrd Ize dosédhnout rampy se ,schidky® s
pozadovanym sklonem.

U kazdé jednotky pohybu v ose se musi pfi koordinovaném pohybu nastavit hodnota feedrate a ¢asovy
interval, protoze v opacném pfipadé budou pouZity prednastavené hodnoty, kterymi jsou hodnota1=100 a
hodnota2=1. Béhem provadéni koordinovaného pohybu (instrukce COORDIN) systém prepocita parametry
hodnotal a hodnota2, které maji byt aplikovany na pohyb, na zakladé vSech zainteresovanych jednotek
pohybu v osach. Rizeni vylouci zastavené jednotky pohybu v osach. Uvedené dva parametry budou
vypocteny nize uvedenym zplsobem:

hodnota1l: minimalni nastavena hodnota na jednotkach pohybu v ose, které se pohybuji

hodnota2: hodnota dosazena vypoctem, kdy se hodnotal vydéli minimalnim pomérem
hodnotal/hodnota2.

Function KoordinovanyPohyb

Setquote X,0
Setquote Y,0
Setquote Z,0
setFeedCoord X, 20, 80
setFeedCoord X, 10, 1
setFeedCoord X, 3, 3
coordin matrix, delta_t, UP, rigaInit, rigatEnd,mask,_X,columnX,
) ) Y,columny, Z,columnz
waitstill X,Y,Z
fret

Vychazejme z predpokladu, ze v uréitém Useku koordinovaného pohybu se jednotka pohybu v ose Z nepohybuje.
Nastavené parametry jsou

Max_zména =10
Delta_T =10/ 0,25 =40

Z toho vyplyva nize uvedend stopa osciloskopu, na které je zelené zobrazen profil rychlosti jednotky pohybu v
ose X a zluté profil rychlosti jednotky pohybu v ose Y.
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SETOFFSET

Syntaxe
SETOFFSET jednotkapohybuvose, poloha

Argumenty
jednotkapohybuvose nazev zafizeni druhu jednotka pohybu v ose
poloha konstanta nebo proménna. Posun pro koordinovany pohyb

Popis
Umoznuje aplikovat posun na polohy koordinovaného pohybu.
Posun uvedeny parametrem poloha se pouzije v dalSich koordinovanych pohybech, a to pfictenim uvedené
polohy ke véem poloham pfitomnym v tabulce.
Viz také instrukci COORDIN.

Zretézeny pohyb
RATIO

Syntaxe
RATIO jednotkapohybuvose, [hodnota]

Argumenty
jednotkapohybuvose nazev zafizeni druhu jednotka pohybu v ose.
hodnota konstanta nebo proménna. Redukéni pomér.

Popis
Slouzi k nastaveni poméru zfetézeni jednotky pohybu v ose druhu slave ke svému master. Pohyby jednotky
pohybu v ose druhu slave budou odstupfiovany vi&i pohyblim jednotky pohybu v ose druhu master
nastavenym pomérem zretézeni. Pfi vynechani parametru hodnota bude obnoven pomér 1.0 (stejné pohyby).
Tato instrukce vytvafi chybu systému, kdyz je provedena v dobé, kdy se jednotka pohybu v ose nebude
nachdazet ve stavu slave a odpovidajici jednotka pohybu master se nenachazi ve stavu dosazZeni polohy.
Viz instrukce CHAIN.

Piiklad
CHAIN X, Y o 3
RATIO Y, 0.5 ; redukcéni pomér 1/2

Cislicové Fizeni



158 Albatros

MOVABS X, 100 ; jednotka pohybu v ose Y se presune do polohy 50
WAITSTILL X
SETDYNRATIO
SETDYNRATIO jednotkapohybuvose, hodnota
jednotkapohybuvose nazev zafizeni druhu jednotka pohybu v ose
hodnota konstanta nebo proménna double

Tato instrukce umoznuje dynamicky ménit pomér zietézeni béhem pohybu jednotky pohybu v ose master. Je

mozné aplikovat novou hodnotu poméru zretézeni, i kdyz predchozi zména jesté nebyla ukonéena.

Deklarovana jednotkapohybuvose musi byt jednotkou pohybu v ose slave. )

V ptipadé, e je instrukce provedena s jednotkou pohybu v ose master ve stavu DOSAZENA POLOHA, nové

hodnota poméru zfetézeni hodnota bude aplikovana okamzité.

Zména poméru zietézeni probéhne prostiednictvim rampy linedrniho zrychleni (nebo zpomaleni). Pouzita

hodnota zrychleni je dana zrychlenim jednotky pohybu v ose Master spravné v zabéru pro pohyb z bodu do

bodu. To znamena, Ze je také mozné ménit rampu prostrednictvim nastaveni nové hodnoty zrychleni, a to

pouzitim instrukce SETACC.

Instrukce miZe vytvofit nize uvedenou chybu systému:

e ,4101: Nevyhovujici sprava jednotky pohybu v ose", v pfipadé, Ze deklarovana jednotkapohybuvose neni
jednotkou slave.

Vseobecné parametry

DYNLIMIT
DYNLIMIT jednotkapohybuvose, stav
jednotkapohybuvose nazev zafizeni druhu jednotka pohybu v ose
stav prednastavena konstanta. Pfipustnymi hodnotami jsou:

ON aktivace dynamické kontroly limitd jednotek pohybu v oséch
OFF zakazéni dynamické kontroly limitt jednotek pohybu v oséch

Slouzi k aktivaci nebo k zakazani dynamického ovéreni prekroceni limitu jednotky pohybu v ose. Dynamické
ovéfeni prekroceni limitd jednotky pohybu v ose se li& od statického ovéfeni pFekrogeni limitd jednotky pohybu
v ose, protoZe ovéfuje pfi kazdém provadéni v redlném Case (real-time), zda jednotka pohybu v ose na
zakladé své aktualni rychlosti a svého maximalniho zpomaleni prekroci své limity. Ovéreni statického druhu na
rozdil od ni ovéfuje okamzik za okamzikem, zda se aktualni cilovéa hodnota kazdé jednotky pohybu v ose
nachazi uvnitf nastaveného kladného a zdporného limitu jednotky pohybu v ose. Kromé toho pred zahajenim
pohybu ovéreni statického druhu ovéfi, zda polohy predané prostiednictvim instrukci pohybu prekracuji uréené
limity. PFed instrukci DYNLIMIT musi byt nastavena instrukce SETLIMPOS a instrukce SETLIMNEG kvdli
definovani novych limitd jednotek pohybu v osédch; v opa&ném pFipadé se uvazované mezni hodnoty
zmens$ené o minimalni prostor pro zastaveni rovnaji poloze 0.0 pro oba sméry pohybu.

Zkontrolujte limity jednotek pohybu v oséch podle dvou druhl statického a dynamického ovéfeni, s
jednotkami pohybu v osach na stejné fidici kiivce pohybu.

Statické ovéreni

Ve véeobecném pohybu Jednotka pohybu v ose X1 nemiZe byt vy&si neZ je poc¢ateéni kladny limit uréeny
polohou Jednotky pohybu v ose X2. OvéFeni limitd jednotek pohybu v osach vytvaii chybu systému €. 4108
»Jednotka pohybu v ose X1: Finalni cilova poloha se nachazi za softwarovym limitem".

Dynamické ovéreni

Ve vSeobecném pohybu nastane situace, Ze se okamzita hodnota poloha X1 se nachazi v rozmezi uréeném
zmensSenymi limity jednotky pohybu v ose s vhodnym znaménkem v zavislosti na sméru pohybu jednotky
pohybu v ose a na minimalnim prostoru pro zastaveni samotné jednotky pohybu v ose. Minimalni prostor
zastaveni bude vypocitan jako funkce okamzité rychlosti a zpomaleni nastaveného v konfiguraci pro pohyb z
bodu do bodu. Kromé toho bude zakézana pocate&ni kontrola prekroéeni limitG uréenych pfedanymi polohami
prostiednictvim instrukci pohybu.
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Jednotka pohybu Jednotka

¥ oze X1 pohybu v

poloha X1 poloha X2

Zapomyp limit ¥ oze X2 Kladny limit v ose X1
ENABLESTARTCONTROL

ENABLESTARTCONTROL jednotkapohybuvose, [casovylimit]
jednotkapohybuvose nazev zafizeni druhu jednotka pohybu v ose
casovylimit proménna nebo konstanta integer. Jedna se o mezni hodnotu doby cekani,

vyjadrenou v redlném case.

Tato instrukce umoznuje aktivovat a nastavit casovylimit pro kontrolu chybéjiciho zahajeni pohybu nebo
nahlého zastaveni jednotky pohybu v ose.

KdyZ se jednotka pohybu v ose nepohne nejméné o 2 kroky v priib&hu 200 provedeni v redlném ¢ase (real-
time), pfi poZzadavku na pohyb bude vytvorena chyba systému ¢. 3 ,Chyba servofizeni®.

KdyZ je parametr casovylimit nastaven na nulu, kontrola bude zakadzana. Instrukce nema Zadny vliv, kdyz je
teoretickd hodnota mensi nez dva kroky v prlb&hu 200 provedeni v redlném Ease (real-time) nebo kdy? je
pohyb ukoncen za méné nez 200 provedeni v redlném cCase (real-time).

; Casovy limit zahajeni_pohybu jednotek pohybu v osach se rovna 10 v
realném case (real-time)
ENABLESTARTCONTROL X, 10

NOTCHFILTER
NOTCHFILTER jednotkapohybuvose, [hodnota]
jednotkapohybuvose nazev zafizeni druhu jednotka pohybu v ose
hodnota konstanta nebo proménna. Hodnota frekvence [Hz]. Pfipustné hodnoty

jsou v rozmezi od 0 do 500.

Slouzi k nastaveni frekvence rezani Notchova filtru pro uvedenou jednotku pohybu v ose. KdyZz se hodnota
rovna 0, filtr bude zrusen. V pfipadé, Ze je parametr hodnota vynechan, bude pouzita hodnota nastavena v
konfiguraci.

; odrezani frekvence 97 Hz

NOTCHFILTER X, 97

RESLIMNEG
RESLIMNEG jednotkapohybuvose
jednotkapohybuvose nazev zafizeni druhu jednotka pohybu v ose
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Slouzi ke zruseni ovéreni zaporného limitu uvedené jednotkypohybuvose.

Tyto instrukce se pouzivaji obvykle v rutinach vynulovani k vyhledavani nulovaciho spinace, ¢imz umoznuji
jednotkdm pohybu v ose prekrocit nastavené hodnoty konfigurace.

Viz také instrukce SETLIMNEG, SETLIMPOS, RESLIMPOS.

Rutina Vynulovani jednotky pohybu v ose.

RESLIMPOS
RESLIMPOS jednotkapohybuvose
jednotkapohybuvose nazev zafizeni druhu jednotka pohybu v ose

Slouzi ke zruseni ovéreni kladného limitu uvedené jednotkypohybuvose.

Tyto instrukce se pouzivaji obvykle v rutinach vynulovani k vyhledavani nulovaciho spinace, ¢imz umoznuji
jednotkdm pohybu v ose prekrocit nastavené hodnoty konfigurace.

Viz také instrukce RESLIMNEG, SETLIMPOS, SETLIMNEG.

Rutina Vynulovani jednotky pohybu v ose.

SETADJUST
SETADJUST jednotkapohybuvose, stav, [hodnota]
jednotkapohybuvose nazev zafizeni druhu jednotka pohybu v ose
stav pfednastavena konstanta. Mze nabyt nasledujicich hodnot:
e ON aktivovana
e OFF zakazana
[hodnota] proménna nebo konstanta float. Napéti [Volt]

Aktivuje nebo zakazuje na uvedené jednotce pohybu v ose automaticky vypocet rekuperace, tj. doladéni.
Adjust umoznuje kompenzovat mimé posuny polohy na konci pohybu jednotky pohyb v ose. Obvykle je adjust
aktivovan.

Mdze v3ak byt vyhodné zakézat adjust u jednotek pohybu v osach pohanénych motory, které se vyznaéuji
vysokou hysterezi polohy a které by tedy nedosahly zadné vyhody pouzitim této funkce fizeni.

Pfi opétovné aktivaci funkce adjust po jejim predeslém zakazani fizeni nebude brat v Uvahu predtim
vypoétenou hodnotu. Tato instrukce proto miZe byt pouzita pro vynulovani hodnoty adjust, kterd byla
akumulovana jednotkou pohybu v ose, bez potfeby opétovné inicializace Fizeni.

Kdyz je pfitomen tfeti parametr, posun bude nastaven na uvedenou hodnotu nezavisle na aktivaci nebo
zakazani automatické doladéni. Toto pouziti instrukce umoznuje kompenzovat softwarem pfipadny posun fizeni
rychlosti namisto jeho kompenzace na pohonu, i kdyz kompenzaci na pohonu je tfeba uprednostnit pred
kompenzaci prostiednictvim softwaru.

Tuto instrukci Ize aplikovat pouze na jednotky pohybu v ose fizeni analogicky.

SETBACKLASH
SETBACKLASH jednotkapohybuvose, hodnota
jednotkapohybuvose nazev zafizeni druhu jednotka pohybu v ose
hodnota proménna nebo konstanta float. Hodnota vile

Tato instrukce umoZfuje snizit nebo UpIn& odstranit G¢inky mechanické vile na drdhu jednotkypohybuvose.
Hodnota mechanické vile miZe byt nastavena v rozsahu od 0,0 do 3,0. Tato hodnota je nezavisla na
zvolené mérné jednotce.

Ke specialnim situacim dochazi v nize uvedenych pfipadech:
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« PF zakdzané jednotce pohybu v ose nebude funkce kompenzace viile aplikovana ani v pfipadé, Ze bude
vyzadovana.

« PFi jednotce pohybu v ose ve svislém sméru se vzhledem jeji specifické konfiguraci neprojevuje zadna viile.

« PFi jednotce pohybu v ose se zatézi odpovidajici stiedni setrva¢nosti se miize vyskytnout ¢aste¢nd nebo
celkovd kompenzace zatéze. Mlize se opravdu stat, ze vzhledem k hmotnosti zatéZe dojde k zastaveni
jednotek pohybu v osdch s opozdénim vzhledem k zastaveni motoru. Vysledné polohovani zubti ozubeného
prevodu prevodovky vzhledem k polohovani zubll ozubeného prevodu motoru mize byt proto takové, ze
bude snizovat nebo dokonce zcela nulovat vdli.

e Zobrazeni relné polohy a snimace impulzli jednotky pohybu v ose, vzorkované s pouZitim osciloskopu,
vykazuje v mistech aktivace kompenzace vile (zména sméru pohybu) vykazuje $pi¢kovou hodnotu rovnajici
se hodnot& samotné viile.

Tato instrukce zplsobuje vytvoreni chyby systému, je-li pouZita:

¢ Na jednotkadch krokového pohybu v ose, které nejsou spravovany vzdalenymi virtualnimi moduly pocitani
TRS-AX.

¢ Na jednotkadch krokového pohybu v ose, které jsou spravovany vzdalenymi moduly TRS-AX se simulovanym
snima¢em impulzd.

Priklad
; Funkce s kompenzaci vile zakdzana (Cervend stopa na vykresu)
SETQUOTE X,
SETQUOTE y, O
SETVELI X, 1.0
CIRCLE X,Y,cw,100,90
WAITSTILL xX,Y
; Funkce s kompenzaci viile aktivovana (Cerna stopa na vykresu)
SETQUOTE X, 0
SETQUOTE y, 0
SETVELI X, 1.0
SETBACKLASH X, 1.9
SETBACKLASH y, 1.8
CIRCLE X,Y,cw,100,90
WAITSTILL X,Y

Provedeni obou funkci vytvari dvé odliSné stopy.
Prvni obrazek znazorfiuje interpolaci dvou jednotek pohybu v oséch, které vykazuiji mechanickou viili ve
spojeni motor-prevodovka.

T S— ——

Druhy obrazek zndzorfiuje stejnou interpolaci, ale s pouZitim instrukce pro kompenzaci viile.
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SETBIGWINFACTOR
SETBIGWINFACTOR jednotkapohybuvose, hodnota
jednotkapohybuvose nazev zafizeni druhu jednotka pohybu v ose
hodnota proménna nebo konstanta double. Faktor ndsobeni pro vypocet velkého
okna

Tato instrukce umoznuje zménit faktor nasobeni pro vypocet velkého okna na zvolené
jednotcepohybuvose. Pro vypocet velkého okna se nasobi proménna hodnota parametrem Okna dosazeni
polohy, definovanym v konfiguraci jednotek pohybu v oséch. Hodnota, kterd miZe byt nastavena, se
pohybuje v rozsahu od 1 do 257, v¢etné meznich hodnot. Pfednastavena hodnota je 4,0.

SETDEADBAND
SETDEADBAND jednotkapohybuvose,VMinKlad,VMinZap,VMezKlad,VMezZap
jednotkapohybuvose nazev zafizeni druhu jednotka pohybu v ose
VMinKlad proménna nebo konstanta float. Minimalni kladné napéti [Volt]
VMinZap proménna nebo konstanta float. Minimalni zaporné napéti [Volt]
VMezKlad proménna nebo konstanta float. Kladna mezni hodnota [Volt]
VMezZap proménna nebo konstanta float. Zaporna mezni hodnota [Volt]

Slouzi k nastaveni parametrd minimélniho napéti pro uvedenou jednotku pohybu v ose. Hodnoty minimalniho
napéti (kladného/zéporného) se pricitaji k teoretickému Fidicimu napéti (kladnému/zapornému), kdyz jeho
hodnota prekroci nastavenou mezni hodnotu (kladnou/zépornou). Kdyz se teoretické fidici napéti nachazi
uvniti meznich hodnot, skutecné fidici napéti je nucené nastaveno na nulu. Je mozné zakazat spravu
minimalniho napéti nastavenim vSech hodnot na nulu. Mezni hodnoty musi byt vzdy mensi nez pfislusné
hodnoty minimalniho napéti.

Pfi inicializaci systému je sprava minimalniho napéti zakazana.
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SETENCLIMIT
SETENCLIMIT jednotkapohybuvose, [hodnota]
jednotkapohybuvose nazev zafizeni druhu jednotka pohybu v ose
hodnota konstanta nebo proménna double

SlouZi ke zméné limitu chybného zapojeni snimace impulzd. Tento parametr je vyjadien v mérmych jednotkach
jednotky pohybu v ose. Pfipustné hodnoty se musi nachazet v rozsahu intervalu od 128 po 16384 krokd

snimace impulzl. KdyZ je tento parametr vynechén, bude pouzita pfednastavena hodnota rovnajici se 1024
krokdm.

Napfiklad pro jednotku pohybu v ose s rozli§enim rovnajicim se 1000 impulzi/mm se budou pfipustné hodnoty
nachazet v rozsahu od 0,128 po 16,384 mm.

Kdyz je parametr hodnota nastaven na nulu, bude zakazana kontrola limitu chybného zapojeni snimace
impulzd.

; vhuceny 1limit zapojeni snimace impulzl rovnajici se 3,5

SETENCLIMIT X, 3.5
SETINDEXEN
SETINDEXEN jednotkapohybuvose, stav
jednotkapohybuvose nazev zafizeni druhu jednotka pohybu v ose
stav prednastavena konstanta. Pfripustnymi hodnotami jsou:

ON stav znacky nuly aktivovan
OFF stav znacky nuly je zrusen

Aktivuje nebo zakazuje na uvedené jednotcepohybuvose vynulovani polohy v misté znacky nuly.
Za ucelem provedené této instrukce musi byt jednotky pohybu v ose typu pocitaci.

SETINTEGTIME
SETINTEGTIME jednotkapohybuvose [, hodnota]
jednotkapohybuvose nazev zafizeni druhu jednotka pohybu v ose
hodnota konstanta integer nebo proménna

SlouZi k nastaveni poétu vzorkd chyby sledovéni, pouzitych pro vypocet integraéni slozky. Platné hodnoty
jsou v rozsahu od 1 do 200. OkamZitd zména tohoto parametru je moznd, ale mize zptsobit schidky fidiciho
signalu rychlosti jednotky pohybu v ose. Doporucuje se proto zasahovat do tohoto parametru pfi zastavenych
jednotkach pohybu v osach, které jsou zakazané a podle moznosti ve stavu free.

SETIRMPP
SETIRMPP jednotkapohybuvose, rychlost
jednotkapohybuvose nazev zafizeni druhu jednotka pohybu v ose
rychlost konstanta float nebo proménna float. Pocatecni rychlost rampy

Pfifazuje jednotcepohybuvose hodnotu pocatecni rychlosti rampy. Jedna se o minimalni rychlost
krokového motoru.

Tato instrukce se pouziva pro jednotky pohybu v ose, které se uvadéji do pohybu krokovymi motory.
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SETLIMNEG
SETLIMNEG jednotka pohybu v ose [, poloha]
jednotkapohybuvose nazev zafizeni druhu jednotka pohybu v ose
poloha konstanta nebo proménna. Zaporny limit
Pfifazuje jednotcepohybuvose polohu limitu v zaporném sméru.
Kdyz je parametr poloha vynechan, bude aktivovan zapomy limit uvedeny v konfiguraci.
Tyto instrukce se pouzivaji obvykle v rutinach vynulovani k vyhledavani nulovaciho spinace, ¢imz umoznuji
jednotkdm pohybu v ose prekrocit nastavené hodnoty konfigurace.
Viz také instrukce RESLIMNEG, SETLIMPQOS, RESLIMPOS.
Rutina Vynulovani jednotky pohybu v ose.
SETLIMPOS
SETLIMPOS jednotka pohybu v ose [, poloha]
jednotkapohybuvose nazev zafizeni druhu jednotka pohybu v ose
poloha konstanta nebo proménna. Kladny limit
Pfifazuje jednotcepohybuvose polohu limitu v kladném sméru.
KdyZ je parametr poloha vynechan, bude aktivovan kladny limit uvedeny v konfiguraci.
Tyto instrukce se pouzivaji obvykle v rutinach vynulovani k vyhledavani nulovaciho spinace, ¢imz umoznuji
jednotkam pohybu v ose prekrocit nastavené hodnoty konfigurace.
Viz také instrukce RESLIMNEG, RESLIMPQOS, SETLIMNEG.
Rutina Vynulovani jednotky pohybu v ose.
SETMAXER
SETMAXER jednotkapohybuvose, hodnota [, smer]
jednotkapohybuvose nazev zafizeni druhu jednotka pohybu v ose
hodnota konstanta nebo proménnd. Maximalni chyba sledovani
smer pfednastavena konstanta. Smér jednotky pohybu v ose. M{Ze nabyt nize
uvedenych hodnot: POSITIVE, NEGATIVE
Pfifazuje jednotcepohybuvose:
e Maximalni hodnotu sledovani tolerovaného v pfipadé statické zkousky servomotoru
o Hodnotu, ktera po pri¢teni k teoretické chybé proporcionalni rychlosti uré¢uje maximalni hodnotu sledovani
tolerovanou v pfipadé dynamické zkousky chyby servofizeni.
KdyZ je parametr smer vynechan, maximalni hodnota sledovani bude nucené nastavena pro oba sméry.
SETMAXERNEG
SETMAXERNEG jednotkapohybuvose, zpozdeni, predstih
jednotkapohybuvose nazev zafizeni druhu jednotka pohybu v ose
zpozdeni konstanta nebo proménnd. Maximalni chyba sledovani
predstih konstanta nebo proménnda. Maximalni chyba predstihu
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Pfifazuje jednotcepohybuvose maximalni hodnoty chyby sledovani (zpozdeni) a predstihu (predstih),

které Fizeni pfipousti pouze pro zaporny smér, pred signalizaci ,chyby servofizeni®.

¢ zpozdeni: Jedna se o maximalni hodnotu sledovani tolerovanou v pfipadé statické zkousky chyby
servorizeni. Tato hodnota po pfi¢teni k teoretické chybé proporcionalni rychlosti ur¢uje maximalni hodnotu
tolerovaného sledovéani.

¢ predstih: Jedna se o maximalni hodnotu sledovani tolerovanou béhem zmény sméru pohybu z pohybu v
zaporném sméru na pohyb v kladném sméru

Chyba sledovani predstavuje rozdil mezi teoretickou polohou (ve které by se jednotka pohybu v ose méla
nachazet) a realnou polohou. KdyZ se jednotka pohybu v ose pohybuje v zaporném sméru, chyba sledovani se
zapornym znaménkem poukazuje na stav zpozdéni jednotky pohybu v ose, zatimco chyba sledovani s kladnym
znaménkem poukazuje na stav predstihu. Kdyz se nepouziva tato instrukce, fizeni pouzivd maximalni hodnoty
chyby sledovani uvedené v konfiguraci jednotky pohybu v ose a v takovém prfipadé se limit predstihu rovna
1/4 limitu zpozdéni.

-~ —
LoaQr QR .,
Lirmnit Limit
chyby servofizeni chyby servofizeni
- pfedstih - opoZdéni
SETMAXERNEG Jednotkypohybuvosach.Xx, 10, 5
; maximalni zpozdéni jednotky pohybu v ose je 10 mm , maximalni predstih
je 5 mm
SETMAXERPOS
SETMAXERPOS jednotkapohybuvose, zpozdeni, predstih
jednotkapohybuvose nazev zafizeni druhu jednotka pohybu v ose
zpozdeni konstanta nebo proménnd. Maximalni chyba sledovani
predstih konstanta nebo proménnda. Maximalni chyba predstihu

Pfifazuje jednotcepohybuvose maximalni hodnoty chyby sledovani (zpozdeni) a predstihu (predstih),

které fizeni pfipousti pouze pro kladny smér, pred signalizaci ,chyby servofizeni®.

e zpozdeni: Jedna se o maximaini hodnotu sledovani tolerovanou v pfipadé statické zkousky chyby
servofizeni. Tato hodnota po pficteni k teoretické chybé proporcionalni rychlosti ur¢uje maximalni hodnotu
tolerovaného sledovani.

o predstih: Jedna se o maximalni hodnotu sledovani tolerovanou béhem zmény sméru pohybu z pohybu v
zdporném sméru na pohyb v kladném sméru

Chyba sledovani predstavuje rozdil mezi teoretickou polohou (ve které by se jednotka pohybu v ose méla
nachazet) a redlnou polohou. Kdyz se jednotka pohybu v ose pohybuje v kladném sméru, chyba sledovani s
kladnym znaménkem poukazuje na stav zpozdéni jednotky pohybu v ose, zatimco chyba sledovani se
zdpornym znaménkem poukazuje na stav predstihu.

Kdyz se nepouziva tato instrukce, fizeni pouziva maximalni hodnoty chyby sledovani uvedené v konfiguraci
jednotky pohybu v ose a v takovém pfipadé se limit predstihu rovna 1/4 limitu zpozdéni.

I . - | o
S QR Qr N
Lirnit Lirnit
chyby servofizeni chyby servofizeni
- opoZdéni - pfedstih
SETMAXERPOS Jednotkypohybuvosach.x, 10, 5

; maximalni zpozdéni jednotky pohybu v ose je 10 mm , maximalni predstih
je 5 mm

Cislicové Fizeni



166 Albatros

SETMAXERTYPE
SETMAXERTYPE jednotkapohybuvose, druh
jednotkapohybuvose nazev zafizeni druhu jednotka pohybu v ose
druh Konstanta druhu integer. Pfipustnymi hodnotami jsou:
0 = nastavuje chybu servofizeni podle mezni hodnoty (prednastavena
hodnota)

1 = nastavuje dynamickou chybu servofizeni

Tato instrukce umoznuje nastavit druh zkousky chyby servofizeni. Klasickda sprava chyby servofizeni pocita s
dvojici limitd (kladny a zaporny), které jsou pfi zm&nach rychlosti jednotky pohybu v ose konstantni. Tento
druh spravy vede k navrzeni velikosti uvedenych limitl v zavislosti na maximalni rychlosti jednotky pohybu v
ose, tj. nastavi se takovy limit, aby nedochazelo k zasahu chyby v béznych podminkach ¢innosti. Pfi nizkych
hodnotach chyby smycky ma obvykle mnohem nizsi hodnoty, nez je nastaveny limit, coz znamena zpozdéni
pfi identifikaci chybového stavu.

Sprava chyby servofizeni prostfednictvim okna je zalozena na vypoctu chyby teoretické smycky. Kladny a
zaporny limit chyby servofizeni se vypocitavaji v zavislosti na tomto vypoctu a po odecteni mezni hodnoty.
Kdyz realna hodnota chyby smycCky prekroci tuto mezni hodnotu, dojde ke vzniku chyby servofizeni.

Pfi nastaveni zkousky dynamické chyby servofizeni je obvykle tfeba zménit hodnoty Kladny limit chyby
servorizeni a Zaporny limit chyby servofizeni, nastavené v Konfiguraci jednotek pohybu v osach pro chybu
servorizeni s mezni hodnotou. To proto, Ze vysSe uvedené hodnoty se pouzivaji jako pocatecni hodnoty pro
vypocet chyby smycky.

imit C Servofizen .

Chyba POL. LIMIT
smycky

| MAX KLAD.

|z;:1P. LIMIT OP. |

tychlost
: POL. LIMIT OP.
| MAX. ZAP. |\

| ZAP. LIMIT |

Limit Dynamické Ch Servofizeni
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Chyba | POL LT
smycky
-— MAX KLAD.
= zAp. LIMIT
| jf”' Fychlost
ZAP. LIMIT
“-\-\.\_:El
MAX. ZAP. =
POL. LIMIT L7
SETPHASESINV
SETPHASESINV jednotkapohybuvose, stav
jednotkapohybuvose nazev zafizeni druhu jednotka pohybu v ose
stav prednastavena konstanta. Pfipustnymi hodnotami jsou:

ON stav inverze fazi zapnuty
OFF stav inverze fazi vypnuty

Zapne nebo vypne na uvedené jednotcepohybuvose inverzi fazi. Umoznuje kompenzovat prostrednictvim
softwaru piipadnou inverzi kabeldZe fazi snimace impulzl. V pfipadé pouziti tohoto parametru spolu s inverzi
fidiciho signdlu umoznuje provést inverzi sméru jednotky pohybu v ose (za predpokladu spravnosti provedeni
kabelaze).

Za ucelem provedeni této instrukce se jednotka pohybu v ose musi nachazet ve stavu FREE.

SETREFINV
SETREFINV jednotkapohybuvose, stav
jednotkapohybuvose nazev zafizeni druhu jednotka pohybu v ose
stav prednastavena konstanta. Pfipustnymi hodnotami jsou:

ON aktivuje inverzi fidiciho signalu rychlosti
OFF zakazuje inverzi fidiciho signalu rychlosti

Aktivuje nebo zakazuje na uvedené jednotce pohybu v ose inverzi fidiciho signalu rychlosti. V pfipadé pouziti
tohoto parametru spolu s inverzi fazi umoznuje provést inverzi sméru jednotky pohybu v ose (za predpokladu
spravnosti provedeni kabelaze).

Za Ucelem provedeni této instrukce se jednotka pohybu v ose musi nachazet ve stavu FREE.

Viz také SETPHASESINV.

SETRESOLUTION
SETRESOLUTION jednotkapohybuvose [, hodnota]
jednotkapohybuvose nazev zafizeni druhu jednotka pohybu v ose
hodnota konstanta nebo proménna double

Slouzi ke zméné rozliSeni uvedené jednotky pohybu v ose. Kdyz je hodnota vynechdna, bude pouzita
hodnota rozligeni nastavena v konfiguraci. Zména hodnoty rozli$eni mize byt provedena pouze pfi zastavené
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jednotce pohybu v ose (stav jednotky pohybu v ose = poloha); v opa¢ném pfipadé bude vytvorena chyba
systému ¢. 4101 ,Nevyhovujici sprava jednotky pohybu v ose".

10.3.5 Pocitadla

DECOUNTER
DECOUNTER nazevpocitadla [, hodnota]
nazevpocitadla nazev zafizeni druhu pocitadla
valore konstanta nebo proménna nebo zafizeni druhu pocitadlo

Slouzi ke snizeni hodnoty pocitadla nazevpocitadla o uvedeny parametr hodnota. Kdyz je parametr
hodnota vynechan, nabude hodnoty 1. Viz také instrukce SETCOUNTER a INCOUNTER.

INCOUNTER
INCOUNTER nazevpocitadla [, hodnota]
nazevpocitadla nazev zafizeni druhu pocitadla
valore konstanta nebo proménna nebo zafizeni druhu pocitadlo

Slouzi ke zvyseni hodnoty pocitadla nazevpocitadla o uvedeny parametr hodnota. KdyZ je parametr
hodnota vynechan, nabude hodnoty 1. Viz také instrukce SETCOUNTER a DECOUNTER.

SETCOUNTER
SETCOUNTER nazevpocitadla [, hodnota]
nazevpocitadla nazev zafizeni druhu pocitadla
valore konstanta nebo proménna nebo zafizeni druhu pocitadlo

Slouzi k nastaveni pocitadla nazevpocitadla na uvedeny parametr hodnota.
Viz také INCOUNTER a DECOUNTER.

10.3.6 Casovace

HOLDTIMER
HOLDTIMER nazevcasovace
nazevcasovace nazev zafizeni druhu Casovac

Blokuje aktualizaci casovace nazevcasovace.
Viz také STARTTIMER a SETTIMER.

SETTIMER
SETTIMER nazevcasovace, doba
nazevcasovace nazev zafizeni druhu ¢asovac
hodnota konstanta nebo proménna nebo zafizeni druhu ¢asovac
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Slouzi k nastaveni nazevcasovace na uvedenou dobu (v sekundach).
Jsou pfipustné hodnoty vétsi nez nula. Maximalni pfesnost ¢asovace je 4 ms.
Viz také STARTTIMER a HOLDTIMER

; Function nastavi casovac

; hastavi se cCasovac CasovyLimit

; ha hodnotu 20 sekund

SETTIMER Casovylimit,20

; Casovacl je spusStén v klesajicim rezimu. Kdyz dosdhne 0, zastavi se

STARTTIMER Casovylimit,DOWN

STARTTIMER
STARTTIMER nazevcasovace [, smer]
nazevcasovace nazev zafizeni druhu ¢asovac
smer prednastavena konstanta. Pfipustnymi hodnotami jsou:

UP stoupajici
DOWN klesajici

Slouzi ke spusténi ¢asovace nazevcasovace zplsobem pfipadné vymezenym parametrem smer.
KdyZ? je parametr smer vynechan, bude pouZit zpisob DOWN.

KdyZz ¢asovacl (spustény v klesajicim rezimu) dojde na nulu, automaticky se zastavi.

Viz také HOLDTIMER a SETTIMER.

10.3.7 Promeénné, vektory a matice

CLEAR
CLEAR nazevpromenne nebo vektor nebo matrice[radekmatrice]
nazevpromenne nazev promeénné
vektor nazev vektoru
matrice nazev matrice y
radekmatrice konstanta nebo promenna nebo pocitadlo. Radek matrice

Inicializuje na hodnotu 0 prostor v paméti vyhrazeny pro proménné (nazevpromenne), vektory (vektor),
matrice (matrice) nebo prvky radku matrice.

FIND

FIND matrice, sloupec, min_limit, max_limit, hodnota, promenna

FIND vektor, min_limit, max_limit, hodnota, promenna

matrice nazev matrice. Matrice, ve které je provadéno vyhledani

vektor nazev vektoru. Vektor, ve kterém je provadéno vyhledani

sloupec konstanta nebo proménna nebo nazev pocitadla. Cislo sloupce matrice, ve
kterém ma byt provedeno vyhledani

min_limit konstanta nebo proménna. Minimalni index vektoru nebo matrice, ze
kterého se ma zahajit provadéni vyhledavani

max_limit konstanta nebo proménna. Maximalni index vektoru nebo matrice, ve
kterém se ma ukoncit provadéni vyhledavani

hodnota konstanta nebo proménna. Vyhledavana hodnota

promennna proménna. Vysledek vyhledavani
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Slouzi k provedeni sekvencniho vyhledavani hodnoty uvniti vektoru nebo sloupce matrice a ulozi index

prvku do promenna.

Kdyz hodnota nebyla nalezena, promenna bude obsahovat hodnotu -1.

FINDB

FINDB
FINDB

matrice
vektor
sloupec
min_limit
max_limit

hodnota
promennna

matrice, sloupec, min_limit, max_limit, hodnota, promenna
vektor, min_limit, max_limit, hodnota, promenna

nazev matrice. Matrice, ve které je provadéno vyhledani

nazev vektoru. Vektor, ve kterém je provadéno vyhledani

konstanta nebo proménna nebo nazev poditadla. Cislo sloupce matrice, ve
kterém ma byt provedeno vyhledani

konstanta nebo proménnd. Minimalni index vektoru nebo matrice, ze
kterého se ma zahajit provadéni vyhledavani

konstanta nebo proménnd. Maximalni index vektoru nebo matrice, ve
kterém se ma ukoncit provadéni vyhledavani

konstanta nebo proménna. Vyhledavana hodnota

proménna. Vysledek vyhledavani

Slouzi k provedeni rychlého vyhledani uvnitf vektoru nebo sloupce matrice a ulozi index prvku do
promenna. Aby bylo vyhledavani Uspésné, je treba, aby byl vektor nebo sloupec matrice predtim
usporadan prostrednictvim instrukce SORT ve vzestupném poradi.

Kdyz hodnota nebyla nalezena, parametr promenna bude obsahovat hodnotu -1.

LASTELEM

LASTELEM
LASTELEM

matrice
vektor
prvkyvektoru
radkymatrice

vektor, prvkyvektoru
matrice, radkymatrice

nazev matrice
nazev vektoru
proménna. Pocet prvkl vektoru
proménna. Pocet radkl matrice

Zapisuje do proménné prvkyvektoru pocet prvkd vektoru nebo do proménné radkymatrice pocet iadkd

matrice.

LOCAL

LOCAL
LOCAL
LOCAL
LOCAL

nazevpromenne
[pocet prvku]
[pocet radku]

druh
nazevsll...nazevsIN

nazevpromenne AS druh

vektor[pocet prvku] AS druh

matrice[pocet radku] AS druh, druh, druh apod.
matrice[pocet radku] AS druh:nazevsll, druh:nazevsl2,
druh:nazevsi3 apod.

nazev promeénné

proménna nebo konstanta (povinny argument). Pocet prvkd vektoru
konstanta nebo promenna (povinny argument). Pocet Fadkd matrice
char, integer (32 bit), float (32 bit), double (64 bit), string, timer
nazev sloupce. Naveésti

Deklarovani mistni prom&nné. Pred pouZitim této instrukce se miZe objevit pouze instrukce PARAM, kterd

definuje parametry funkce.

Ohledné podrobnéjsich informaci o mistnich proménnych viz Mistni proménné.
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MOVEMAT

MOVEMAT nazevzdrojovematrice, nazevcilovematrice

MOVEMAT nazevzdrojovematrice[zdrojovyradek],
nazevcilovematrice[cilovyradek]

MOVEMAT nazevzdrojovematrice[zdrojovyradek],
nazevcilovematrice[cilovyradek], pocetradku

nazevzdrojovematrice nazev zdrojové matrice

zdrojovyradek Cislo vychoziho radku kopirovani zdrojové matrice (povinny argument)

nazevcilovematrice nazev cilové matrice

cilovyradek Cislo vychoziho fadku pro kopirovani do cilové matrice (povinny argument)

pocetradku pocet radkd uréenych ke kopirovani

Kopiruje obsah celé matrice nazevzdrojovematrice do jiné matrice nazevcilovematrice nebo jeden Ci vice
radki pocetradku od fadku matrice nazevzdrojovematrice] na fadek matrice
nazevcilovematrice[cilovyradek]. Kdyz parametr pocetradku neni uveden, bude kopirovan pouze jeden
fadek. Obé matrice musi mit stejny druh struktury (pocet sloupct a druh data kazdého sloupce) a v pfipadé
celych matric musi mit také stejny pocet radkl. Je mozné presouvat fadky dat uvniti stejné matrice.

Movemat Mx1, Mx2 ; kopiruje matrici Mx1 do Mx2

; kopiruje radek 10 matrice Mx1l do radku 3 matrice Mx2
Movemat Mx1[10], Mx2[3]

; kopiruje radek 1 matrice Mx1l do radku 7 matrice Mx1l
Movemat Mx1[1], Mx1[7]

; kopiruje 6 radku pocCinaje radkem 2 matrice Mx1 do matrice
; Mx2 pocinaje radkem 8

Movemat Mx1[2], Mx2[8],6

; kopiruje 4 radky pocinaje radkem 2
; matrice Mx1l do stejné matrice

; Mx1 pocinaje radkem 10

Movemat Mx1[2], Mx1[10],4;

PARAM
[PARAM] nazevpromenne AS druh
[PARAM] vektor[pocet prvku] AS druh
[PARAM] matrice[pocet radku] AS druh, druh, druh apod
[PARAM] matrice[pocet radku] AS druh:alias, druh:alias, druh:alias apod
nazevpromenne nazev promeénné
[pocet prvku] konstanta (povinny argument)
[pocet radku] konstanta (povinny argument)
druh char, integer (32 bitl), float (32 bitd), double (64 bitl), string, timer

Parametry se chovaji jako mistni proménné (viz LOCAL), ale jsou inicializovany tim, kdo vyvolal funkci.
Syntaxe pro deklarovani parametri je stejna jako ta, kterd se pouzivad pro mistni proménné. Parametry jsou
predavany prostfednictvim hodnoty nebo prostiednictvim odkazu ve funkci jejich druhu. Viz ,Funkce".

Je treba deklarovat pred jakoukoli jinou instrukci.

Ohledné podrobnéjsich informaci viz Mistni proménné.

SETVAL
SETVAL hodnota, nazevpromenne
hodnota konstanta nebo proménna nebo nazevzarizeni
nazevpromenne proménna nebo nazevzarizeni
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Pfifazuje uvedenou hodnotu proménné nazevpromenne nebo i-tému prvku vektoru nebo matrice.

SORT

SORT matrice, sloupec [, poradi], min_limit, max_limit

SORT vektor [, poradi], min_limit, max_limit

matrice nazev matrice

vektor nazev vektoru 5

sloupec konstanta nebo proménna. Cislo sloupce matrice

poradi prednastavend konstanta. Oznacuje zplisob usporadani
Pfipustnymi hodnotami jsou:
UP vzestupné usporadani
DOWN sestupné usporadani

min_limit konstanta nebo proménna. Minimalni index vektoru nebo matrice, ze
kterého se ma zahajit provadéni usporadani

max_limit konstanta nebo proménna. Maximalni index vektoru nebo matrice, ze

kterého se ma zahajit provadéni usporadani

Provede uspofadani hodnot pfitomnych uvnitf vektoru nebo matrice se smérem uréenym prostrednictvim
konstanty poradi.

V pfipadé matrice je usporadani fadkl stanoveno vzestupnym (UP) nebo sestupnym (DOWN) usporadanim
hodnot obsaZenych ve zvoleném sloupci.

KdyZ je argument poradi vynechan, bude automaticky pfijat vzestupny zpdsob uspoiadéni - UP.

Matrice

minimalni
limit

maximalni
limit

10.3.8 Retézce

ADDSTRING
ADDSTRING nazevretezcel, nazevretezce2, nazevretezce3
nazevretezcel konstanta nebo proménna fetézec. Zdrojovy fetézec
nazevretezce2 konstanta nebo proménna rfetézec. Retézec, ktery ma byt pfidan
nazevretezce3 proménna fetézec. Vysledny fetézec

Retézeni dvou fetézcl.

Prida k retézci identifikovanému prostiednictvim nazevretezcel fetézec identifikovany prostfednictvim
nazevretezce2 a umisti vysledek do fetézce identifikovaného jako nazevretezce3.

MaximalIni rozmér fetézce je 255 znakl + ukoncovaci znak fetézce, a proto vysledek fetézeni prvnich dvou
fetézcl nebude moci prekrodit tento limit.

Viz priklad Operace na retézcich.
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CONTROLCHAR
CONTROLCHAR hodnota, nazevretezce
hodnota konstanta char nebo integer nebo proménna char nebo integer. Hodnota
ur¢end ke konverzi
nazevretezce proménna fetézec. Vysledny fetézec

Tato instrukce slouzi ke konverzi hodnoty identifikované prostfednictvim parametru hodnota na znak ASCII a
uloZi vysledek do fetézce nazevretezce (prakticky do prvniho bytu).

Predchozi obsah fetézce bude ztracen. Tato instrukce je uzitecna v pFipadé, Ze je tfeba do retézce vloZit
kontrolni nebo netisknutelné znaky (napfiklad znak NULL = 0x00).

Akceptuje fetézce nejméné se 2 znaky: 1 znak + ukoncovaci znak. Kdyz je retézec tvoren jedinym znakem
array[1] as char, bude signalizovana chyba systému ,Chybny argument makra".

Viz priklad Operace na retézcich.

LEFT
LEFT nazevzdrojovehoretezce, pocetznaku, nazevcilovehoretezce
nazevzdrojovehoretezce konstanta nebo proménna fetézec. Zdrojovy fetézec
pocetznaku konstanta nebo prom&nnd. Polet znakd, které maji byt kopirovany
nazevcilovehoretezce proménna retézec. Cilovy fetézec

Kopiruje prvni pocetznaku fetézce nazevzdrojovehoretezce do fetézce nazevcilovehoretezce.
Prakticky je odebrana leva ¢ast zdrojového retézce. Viz také instrukce MID a RIGHT.

Viz pfiklad Operace na fetézcich.

LEN
LEN nazevretezce, promenna
nazevretezce proménna fetézec. Retézec
promenna proménna

Slouzi k vypoétu znakl obsaZenych v fetézci nazevretezce (s vyjimkou termindtoru) a uloZi vysledek do
argumentu promenna.

Viz pfiklad Operace na fetézcich.

MID
MID nazevzdrojovehoretezce, prvniznak [, pocetznaku],
nazevcilovehoretezce
nazevzdrojovehoretezce konstanta nebo proménna rfetézec. Zdrojovy retézec
pocetznaku konstanta nebo prom&nnd. Polet znakd, které maji byt kopirovany
nazevcilovehoretezce proménna fetézec. Cilovy retézec
prvniznak konstanta nebo proménna. Poloha znaku zahajeni kopirovani
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Provadi extrakci z fetézce identifikovaného argumentem nazevzdrojovehoretezce poc¢tu znakl uréenych
argumentem pocetznaku, pocinaje polohou prvniznak.
Vyjmuty podretézec je umistén do fetézce identifikovaného argumetem nazevcilovehoretezce.
Kdyz je parametr pocetznaku vynechan, bude provedeno kopirovani nazevzdrojovehoretezce pocinaje
polohou prvniznak az do konce fetézce. Prakticky je odebrana stfedni ¢ast zdrojového retézce. Viz také
instrukce LEFT a RIGHT.
Viz priklad Operace na retézcich.

RIGHT
RIGHT nazevzdrojovehoretezce, pocetznaku, nazevcilovehoretezce
nazevzdrojovehoretezce konstanta nebo proménna rfetézec. Zdrojovy fetézec
pocetznaku konstanta nebo prom&nnd. Polet znakd, které maji byt kopirovany
nazevcilovehoretezce proménna fetézec. Cilovy retézec
Kopiruje posledni pocetznaku fetézce nazevzdrojovehoretezce do rfetézce nazevcilovehoretezce.
Po praktické strance je odebrana prava Cast zdrojového retézce. Viz také instrukce LEFT a MID.
Viz pfiklad Operace na fetézcich.

SEARCH
SEARCH nazevretezce, znak, promenna
nazevretezce proménna retézec.
znak konstanta char nebo konstanta retézec nebo proménna fetézec. Znak

nebo fetézec k vyhledani

promenna proménna
Vyhled4 polohu znaku ASCII identifikovaného parametrem znak (kterym mize byt také Fetézec) uvnitf
fetézce nazevretezce a ulozi index vysledku do parametru promenna.
Kdyz znak nebyl nalezen, promenna bude obsahovat hodnotu -1.
Viz priklad Operace na retézcich.

SETSTRING
SETSTRING "hodnota", nazevretezce
hodnota konstanta retézec nebo proménna fetézec (uzaviena v uvozovkach)
nazevretezce cilovy retézec

Provadi kopirovani retézce.

SlouZi k provedeni kopirovani znakd ASCII, které se nachazeji v Fetézci nazvaném "hodnota", do fetézce
identifikovaného nazvem nazevretezce.

Ohledné vloZeni znakd, které nelze tisknout, do fetézce viz CONTROLCHAR.

Viz priklad Operace na retézcich.
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STR
STR hodnota, nazevretezce
hodnota konstanta nebo proménna. Zdrojova hodnota urcena ke konverzi
nazevretezce proménna fetézec. Cilovy retézec

Slouzi ke konverzi parametru hodnota na znaky ASCII a na ulozeni vysledku do fetézce nazevretezce. Lze ji
pouzit také pro transformaci proménné druhu integer na rfetézec. Napfiklad Cislo 10 bude pretransformovano
na retézec ,10".

Viz priklad Operace na retézcich.

VAL
VAL nazevretezce, vysledek
nazevretezce proménnd fetézec. Retézec urceny ke konverzi
vysledek promenna. Pretransformovany fetézec

Trasformuje obsah fetézce nazevietézce na desetinné Cislo a ulozi vysledek do parametru vysledek.
Napriklad fetézec ,123" bude transformovan na hodnotu 123.

Viz pfiklad Operace na fetézcich.

10.3.9 Komunikace
CLEARRECEIVE

CLEARRECEIVE

zadny argument

Slouzi k vyprazdnéni seznamu provedenych, ale dosud neuspokojenych RECEIVE.

COMCLEARRXBUFFER
COMCLEARRXBUFFER cisloCOM
cisloCOM prednastavend konstanta. Cislo sériového portu. Hodnoty, které mohou

byt pfifazeny, jsou: od COM1 do COMS8

Tato instrukce vyprazdni vyrovnavaci pamét pFijmu sériového vedeni cisloCOM. V3echna pfipadné pfitomna
data budou vymazana.

COMCLOSE
COMCLOSE cisloCOM
cisloCOM prednastavend konstanta. Cislo sériového portu. Hodnoty, které mohou

byt pfifazeny, jsou: od COM1 do COMS8
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Slouzi k zavreni sériového vedeni CisloCOM otevieného instrukci COMOPEN. Sériové vedeni je tfeba zavfit i
v pripadé, Ze bude Uloha, kterd oteviela sériovy port, z jakychkoli pfi¢in ukoncena.

COMGETERROR

COMGETERROR

cisloCOM

promenna

cisloCOM, promenna

prednastavend konstanta. Cislo sériového portu. Hodnoty, které mohou
byt pfifazeny, jsou: od COM1 do COMS8
proménna integer. Vysledek posledni operace provedené na sériové lince

Instrukce Cte navratovy kdéd posledni instrukce sériové komunikace vyvolané na portu cisloCOM.
Prostfednictvim této instrukce je mozné zjistit, zda operace Cteni nebo zapisu byla Uspésna, a v zaporném

pfipadé také navratovy kod chyby.
Nize jsou uvedeny kdody chyb:

Bézny navrat

Pland vyrovnavaci pamét

Zafizeni jiz oteviené

Neplatny nebo nekonfigurovany port

Nezdafena aktivace portu VST./VYST.

Chybéjici moznost pfipojit se k preruseni (interrupt)
Jesté neotevieny sériovy port (com)

Obsazené sériové zafizeni (com)

Chybéjici moznost pfipojit se k RTX

COMGETRXCOUNT

COMGETRXCOUNT

cisloCOM

pocetznaku

ANOONOOWNO

=

cisloCOM, pocetznaku

prednastavena konstanta. Cislo sériového portu. Hodnoty, které mohou
byt pfifazeny, jsou: od COM1 do COM8
polet znakl pFitomnych ve vyrovnavaci paméti

Tato instrukce vraci informaci o poétu znakll pfitomnych ve vyrovnavaci paméti. UmoZfiuje zjistit, zda byly

pfijaty znaky ze sériové linky.

COMOPEN

COMOPEN

cisloCOM
prenosovarychlost
velikostslova

stopbit
parita

¢isloCOM, prenosovarychlost, velikostslova,stopbit, parita

prednastavena konstanta. Cislo sériového portu. Hodnoty, které mohou
byt pfifazeny, jsou: od COM1 do COM8

prenosova rychlost komunikace. K hodnotam, které Ize pfifadit, patfi:
2400, 4800, 9600, 19200, 38400, 57600, 115200

rozmér slova dat. K pfifaditelnym hodnotam patfi: 5, 6, 7, 8

stop bit. K pfifaditelnym hodnotam patfi: 1, 2

prednastavena konstanta. Parita. K pfifaditelnym hodnotam patfi:
NOPARITY, ODDPARITY a EVENPARITY

Slouzi k otevieni sériové linky. Je tfeba ji provést pred jakoukoli jinou instrukci, ktera provadi spravu sériové
linky. V pfipadé provedeni jiné instrukce tykajici se stejné sériové linky pred COMOPEN bude vytvorena chyba
systému. Pfedané parametry musi mit hodnoty, které se nachazeji ve vyse uvedenych rozsazich.

Sériovy komunikacni kanal je pfifazen uloze, kterd provedla instrukci COMOPEN. Kdyz Uloha skonci,
komunikacni kanal bude automaticky zavren.
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Pocet dostupnych sériovych linek zavisi od hardwarového prostredi Cislicového Fizeni (prectéte si
dokumentaci). V prostfedi RTX jsou k dispozici pouze COM1 a COM2.

COMREAD

COMREAD cisloCOM, vyrovnavacipamet, pocetznakukecteni,
pocetprectenychznaku [,casovylimit]

cisloCOM prednastavend konstanta. Cislo sériového portu. Hodnoty, které mohou
byt pfifazeny, jsou: od COM1 do COMS8

vyrovnavacipamet vektor znaku. Jedna se o vektor, kde jsou ukladana skute¢né prectenych
znakd

pocetznakukecteni pocet znakl, které maji byt precteny ze sériové linky

pocetprectenychznaku pocet skute¢né prectenych znakd

casovylimit Casovy limit ¢ekani (v sekundach)

Tato instrukce Cte znaky ze sériové linky CisloCOM. Znaky jsou ukladany do paméti prostfednictvim
proménné vyrovnavaipamet. Pole Pocetnakukecteni oznacuje pocet znakd, které md instrukce predist.
KdyZ se v pfijimaci vyrovnavaci paméti sériové linky nachédzi méné znakd a parametr casovylimit neni
uveden, instrukce bude okamzité ukoncena a v parametru pocetprectenychznaku uvede pocet skutecné
prec¢tenych znakd. Kdy? je parametr casovylimit uvedeny, instrukce bude muset ¢ekat na pfichod daldich
znakl maximalné pocet sekund uvedeny v této proménné. KdyZ uplyne casovylimit, instrukce bude
ukondena a v parametru Pocetprectenychznaku uvede pocet znakd, které byly skuteéné kopirovany do
vyrovnavaci pameéti.

COMREADSTRING

COMREADSTRING cisloCOM, vyrovnavacipamet, pocetprectenychznaku [,terminator
[,casovylimit]]

cisloCOM prednastavena konstanta. Cislo sériového portu. Hodnoty, které mohou
byt pfifazeny, jsou: od COM1 do COM8

vyrovnavacipamet vektor znaku. Jedna se o vektor, kde jsou ukladana data.

pocetprectenychznaku polet skuteéné predtenych znakd

terminator ukoncovaci znak pfenosu

casovylimit casovy limit ¢ekani (v sekundach)

Tato instrukce Cte znaky ze sériové linky CisloCOM. Od instrukce COMREAD se liSi v tom, Ze provadi Cteni
ze sériové linky dokud nenajde ukoncovaci znak. Znaky jsou ukladany do paméti prostiednictvim proménné
vyrovnavacipamet. Tato proménna musi byt typu vektor znaku. Pole pocetprectenychznaku oznacuje
polet znakl, které instrukce opravdu piecetla ze sériové linky a ktery byl skute¢né kopirovan do
vyrovanacipaméti. Parametr terminator oznacuje znak, ktery bude slouzit jako ukoncovaci znak prenosu.
V praxi to znamena, Ze instrukce bude muset Cist znaky ze sériové linky dokud nenarazi na znak rovnajici se
znaku uvedenému v tomto parametru. Tento parametr je volitelny. KdyZ neni uveden, interpretuje se tak, ze
ukoncovacim znakem je nula. Znak nula nebude kopirovan do vyrovnavaci paméti v Uloze parametru, zatimco
pfipadny specificky ukoncovaci znak uvedeny v instrukci ano. Casovylimit je dalsim parametrem, ktery
oznacuje, kolik sekund ma instrukce €ekat na pFichod novych znakd, kdyz vyprazdnila pFijimaci vyrovnavaci
pamét, aniz by nasla ukonéovaci znak. KdyZ parametr casovylimit neni uveden, instrukce bude ukonéena
bezprostfedné po vyprazdnéni pfijimaci vyrovnavaci paméti.

COMWRITE
COMWRITE cisloCOM, vyrovnavacipamet, pocetznakukzapisu
cisloCOM prednastavena konstanta. Cislo sériového portu. Hodnoty, které mohou
byt pfifazeny, jsou: od COM1 do COM8
vyrovnavacipamet vektor znaku. Jedna se o vektor obsahujici data urcena k zapisu
pocetznakukzapisu polet znakl, které maji byt zapsany
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Tato instrukce zapisuje znaky, které se nachazeji v proménné vyrovnavacipamet na sériové lince
cisloCOM. V parametru pocetznakukzapisu bude uveden pocet znakll skute¢né uréenych k zapisu.

COMWRITESTRING
COMWRITESTRING cisloCOM, vyrovnavacipamet [,terminator]
cisloCOM prednastavend konstanta. Cislo sériového portu. Hodnoty, které mohou
byt pfifazeny, jsou: od COM1 do COMS8
vyrovnavacipamet vektor znaku. Jedna se o vektor obsahujici data uréena k zapisu
terminator ukonéovaci znak prenosu

Tato instrukce zapisuje znaky, které se nachazeji v proménné vyrovnavacipamet na sériové lince cisloCOM.
Od instrukce COMWRITE se lisi v tom, Ze provadi zapis na sériovou linku dokud nenajde terminator. Parametr
terminator je volitelny. KdyZ neni uveden, instrukce bude uskutecriovat prenos, dokud nenarazi na znak
nuly. Nula nebude prenesena, zatimco pfipadny specificky ukoncovaci znak ano.

RECEIVE
RECEIVE [zdroj, ] identifikator, priznaky [, kontejner]
zdroj konstanta druhu retézec
identifikator konstanta druhu retézec
priznaky konstanta druhu integer
kontejner nazev zafizeni nebo proménné (Ciselné nebo v podobé fetézce)

Tato instrukce se spolu i instrukci SEND pouziva pro vyménu informaci mezi moduly vyrobniho zafizeni a
dozornym PC. SEND se pouziva pro odesilani informaci a RECEIVE pro jejich pfijem. Informace mohou byt
vyzadany od softwaru Albatros nebo od externiho programu (Server OLE Automation). Ve druhém pfipadé
bude pozadavek pfijat softwarem Albatros, ktery zajisti jeho odeslani externimu programu.

Parametr zdroj je tvoren fetézcem, ktery umoznuje urcit, komu je poZzadavek na informace urcen. Existuji tfi

tfidy adresatd:

e Zdroje zacinaji znakem ,@" (viz nize uvedeny seznam). Zdrojem je ve skute¢nosti software Albatros nebo
presnéji jedna z jeho funkénosti.

e Zdroje, které nezacinaji znakem ,@". Berou se jako Server OLE; pfi prvnim pozadavku na informace, ktery
je jim adresovan, se software Albatros bude snazit spustit je a poté jim predat pozadavek na informace
pfijaty od modulu.

e Neurceny zdroj (parametr je skutecné volitelny). V tomto pfipadé je informace prectena v tabulce ulozené
v softwaru Albatros. Kdy? informace neni pfitomna v tabulce, pozadavek zlstane nevyfizeny a bude
uspokojen, jakmile se informace stane dostupnou (dodana jinym modulem nebo externim programem).

Parametr identifikator pfedstavuje nazev pozadované informace, a proto nemiZe byt vynechan. Nabyva

rlznych vyznam{ v zavislosti na funkci zdroje:

e KdyZ je zdrojem software Albatros, bude se jednat o pfikaz souvisejici s funkénosti, ke které je provadén
pristup

e kdyZ je zdrojem Server OLE, bude se jednat o vlastnost poZzadovaného objektu OLE.

e kdyZ zdroj neni uveden, bude se jednat o navésti, které identifikuje informaci v tabulce uskladnéné v
softwaru Albatros.

Parametr priznaky umoZnuje uvést, jak ma s pozadovanou informaci nalozit Albatros. NiZze jsou uvedeny
pfipustné hodnoty a pfislusné odezvy:

hodnota pfikaz popis

$0008H CancelAfter Informace bude po precteni vymazana

$0800H UpdateFlags Zméni stav informace (prectena / ke Cteni) bez zmény dat
$8000H Delete Vymaze informaci

Parametr kontejner tvoH prom&nna (nebo zafizeni), do které bude uloZena poZadovana informace. MiZe byt
vynechdna a v takovém pfipadé bude pozadovano oznameni udalosti (mdZe byt pouZita pro synchronizaci
provadéni kédu GPL na rliznych modulech).

Seznam zdrojti ve spravé softwaru Albatros a pfislusné prikazy:
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~@List™

Umozfiuje spravu piikazd Sim (Simulovany) a Setp (Nastavena hodnota - Setpoint).

Jsou pfipustné nize uvedené prikazy (parametr identifikator):

e Sim,0,kontejner: VyZzaduje stav tlacitka Simulovany, ktery je zapsan do pfiznaku flagSwitch Simulovany.
Zpétna proménna kontejner ma hodnotu 1, jestlize nebyly zaznamenany chyby; v opac¢ném pfipadé ma
hodnotu 0.

e Setp,0,kontejner: Vyzaduje stav tlac¢itka Nastavena hodnota, ktery je zapsan do pfiznaku flagSwitch
CmdSetP. Zpétna proménna kontejner ma hodnotu 1, jestlize nebyly zaznamenany chyby; v opa¢ném
pfipadé ma hodnotu 0.

e Esc,0,kontejner: VyZzaduje stav tlaCitka Nastavena hodnota, ktery je zapsan do pfiznaku flagSwitch
Vyrazeny. Zpétna proménna kontejner ma hodnotu 1, jestlize nebyly zaznamenany chyby; v opacném
pfipadé ma hodnotu 0.

~@Environ™
Umoznuje ziskat informace o stavu systému: Uroven pristupu uZivatele, moduly pfipojené k dozornému PC
apod. Pozadovana informace je uloZzena do parametru kontejner. K pfipustnym hodnotam parametru
identifikator a k pfisluSnym odpovédim patfi:

+AccesslLevel" Uroven pfistupu do systému O=uzivatel, 1=servisni sluzba, 2=vyrobce, 3=tpa
,MaskConfModules™ maska konfigurovanych modull

,MaskActiveModules" maska pfipojenych modulll

,CurrentModule® modul, od kterého pochazi pozadavek

»mod:NamePC" nazev PC odpovidajici modulu ,mod". (mod v rozsahu od 0 do 15)

,LocalDateTime":

Parametr kontejner pfijme datum a ¢as PC ve formatu souvisejicim s jeho typem:
e char: Cislo dne v tydnu

e integer: pocCet sekund od 1. 1. 1970

e float: pocet dnd a ¢asti dne od 1. 1. 1900

« double: pocet dnl a ¢asti dne od 1. 1. 1900

e string: text ,RRRR/MM/DD hh:mm:ss"

Masky pfipojenych a konfigurovanych moduld jsou masky bit{. Bit s nejnizsi vdhou odpovidad modulu 0. Bit
kazdého modulu bude mit hodnotu 1, jestlize je modul pfipojen a nakonfigurovan. V pfipadé ,NamePC" je
Cislo modulu fakultativni a v pfipadé, Ze bude vynechano, pouzije se Cislo modulu, ze kterého vysel
pozadavek.

"@syn“
Komunikace mezi GPL a prohlizecem grafickych zobrazeni. UmoZfiuje otevieni a zavreni grafickych
zobrazeni ovladané z GPL a pozadavek na informace z pole grafického zobrazeni. Jsou pfipustné nize
uvedené prikazy (parametr identifikator):
,Open:nomefile® otevreni grafického zobrazeni nomefile.xsyn
.Close:nomefile®  zavreni grafického zobrazeni nomefile.xsyn
~nomecasella®pole, ze kterého se ¢te pozadovana informace
Informace o okné pohybu jednotek pohybu v osach podle uréenych pravidel Ize ziskat také
prostfednictvim nize uvedeného parametru zdroj ,@Devices".

~@FileName™
Slouzi k ulozeni pfifazeni mezi konstantou v podobé fetézce a nazvem souboru sestavitelnym pomoci
proménnych druhu fetézec. Od okamziku, ve kterém Albatros pfijme komunikaci o pfifazeni, nahradi
vdechny nasledujici ndzvy souborli ndzvem pfijatym prostfednictvim této instrukce. Parametr
identifikator predstavuje nazev souboru. Nazev souboru je tvoren proménnou druhu fetézec. Kdyz v
parametru identifikator neni uvedena kompletni cesta pro archivaci souboru, Albatros bude za cestu
povazovat tu, ktera je prednastavena v souboru tpa.ini, v ¢asti [tpa], pod polozkou dirreport. Hodnota
parametru identifikator je ulozena do tpa.ini v ¢asti [GPLFileName] pod polozkou Log, aby ji bylo mozné
pouzit i pfi nasleduijicich spusténich softwaru Albatros. Za G¢elem odstranéni pfifazeni je tfeba nastavit za
parametr identifikator prazdny fetézec. Takto definované pfifazeni plati pro vsechny moduly.

~@FileDelete™
Vymazani souboru. Parametr identifikator predstavuje nazev souboru, ktery bude vymazan (kompletni
cesta). Kdyz v parametru identifikator neni uvedena kompletni cesta pro archivaci souboru, Albatros bude
za cestu povazovat tu, ktera je prednastavena v souboru tpa.ini, v ¢asti [tpa], pod polozkou dirreport.
Nazev souboru miize byt definovan podle pravidel popsanych pfi parametru zdroj @FileRead. Parametr
kontejner bude obsahovat hodnotu:
e 1, jestlize byl soubor vymazan
e 0 v opacném pripadé

~@FileRead™
Slouzi k precteni obsahu souboru. Parametr identifikator predstavuje nazev souboru, ktery bude precten
(kompletni cesta). Kdyz v parametru identifikator neni uvedena kompletni cesta pro archivaci souboru,
Albatros bude za cestu povazovat tu, kterd je prednastavena v souboru tpa.ini, v ¢asti [tpa], pod
polozkou dirreport. Kdyz identifikator zac¢ind a konc¢i znakem %, fetézec uvnitf identifikdtoru bude vyhledan
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v tpa.ini, v ¢asti [tpa] a bude pouzit jako nazev souboru. Uvnitf ndzvu mohou byt vioZzeny znaky, které
budou nahrazeny béhem provadéni instrukce:

e %n cCislo modulu, ktery provede instrukci RECEIVE

%h aktudlni ¢as (format 00-23)

%d aktualni den (format 01-31)

%m aktualni mésic (format 01-12)

%y aktualni rok (format se ¢tyrmi Cislicemi)

Kdyz je parametr kontejner definovan jako proménna char, bude obsahovat jeden byte precteny ze
souboru; kdyzZ je definovan jako fetézec, bude obsahovat jeden cely radek textového souboru; kdyz je
definovan jako integer, bude obsahovat pocet bytl, které chybi do konce souboru (0 = konec souboru).
Za ucelem premisténi kurzoru na zacatek souboru musi byt parametr kontejner vynechan.

~@FileExist"

Slouzi k ovéreni existence souboru. Parametr identifikator predstavuje nazev souboru, ktery bude
preCten (kompletni cesta). Kdyz v parametru identifikator neni uvedena kompletni cesta pro archivaci
souboru, Albatros bude za cestu povazovat tu, kterad je prednastavena v souboru tpa.ini, v ¢asti [tpa]l,
pod poloZzkou dirreport. Nazev souboru miZe byt definovan podle pravidel popsanych pfi parametru zdroj
@FileRead. Parametr kontejner bude obsahovat hodnotu:

¢ QdlisSnou od 0, jestlize soubor existuje

e 0, kdyZ soubor neexistuje

~@FileLastWrite"

Ziska datum posledni provedené zmény souboru. Parametr identifikator predstavuje nazev souboru
(kompletni cesta). Kdyz v parametru identifikator neni uvedena kompletni cesta pro archivaci souboru
Albatros, bude za cestu povazovat tu, ktera je prednastavena v souboru tpa.ini, v ¢asti [tpa], pod
poloZkou dirreport. Nazev souboru mize byt definovén podle pravidel popsanych pii parametru zdroj
@FileRead. Parametr kontejner bude obsahovat datum posledni zmény souboru ve formatu, ktery souvisi
s druhem parametru:

e char: Cislo dne v tydnu

e integer: pocCet sekund od 1. ledna 1970

e float: pocet dnd a ¢asti dne od 1. ledna 1900

e double: pocet dnl a ¢asti dne od 1. ledna 1900

e string: text ve formatu ,RRRR/MM/DD hh:mm:ss"

~»@FileInfo™

Slouzi k precteni informaci ze souboru. Parametr identifikator musi byt vyjadren ve formé

LVvlastnost:nazevsouboru®, kde vlastnost oznacuje nazev vlastnosti, kterd ma byt prectena, a

nazevsouboru je ndzev souboru. Nazev souboru miZe byt nastaven prostfednictvim polozky ,Name".

Parametr kontejner bude obsahovat data, prectena ze souboru.

Seznam vlastnosti: y

e ,version:“: vraci do kontejneru Gdaj typu celé Cislo (integer). Ctyfi Cisla, ktera identifikuji verzi, se
nachazeji ve 4 bytech proménné kontejner. Kdyz dojde k vyskytu chyby, hodnota proménné kontejner
je 0.

 ,size:™: vraci do kontejneru (daj typu celé Cislo (integer), Cislo s plovouci ¢arkou (float) nebo dvojité
Cislo (double). Udaj predstavuje rozmér souboru. Kdyz dojde k vyskytu chyby, hodnota proménné
kontejner je -1.

~@Devices"

Pozadavek na otevreni nebo zavieni okna Diagnostika tykajiciho se modulu, ktery odesila informaci.
Parametr identifikator miZe nabyt nize uvedenych hodnot:

e ,Open" otevreni Diagnostiky

e ,Close" zavreni Diagnostiky

Parametr identifikator miize v piipadé, e mé byt provéddéna interakce s oknem pro pohyb jednotky
pohybu v ose, nabyt nize uvedenych hodnot:

~MoveAX#nazev_jednpohvose#Has Parametr kontejner bude obsahovat 1, kdyz je okno pro pohybovani

Focus" uvedenou jednotkou pohybu v ose aktivni; v opa¢ném pfipadé bude
obsahovat 0.

~MoveAX#nazev_jednpohvose#Jog" Parametr kontejner bude obsahovat 1 pfi nastaveni pohybu pro
presuny spravované v realném case (runtime) obsluhou; v opac¢ném
pfipadé bude obsahovat 0.

~MoveAX#nazev_jednpohvose#Ste Parametr kontejner bude obsahovat 1 pfi nastaveni pohybu pro

p" presuny s prednastavenym krokem; v opa¢ném prfipadé bude
obsahovat 0.

~MoveAX#nazev_jednpohvose#Abs Parametr kontejner bude obsahovat 1 pfi nastaveni pohybu s

olute" presunem do urcené polohy; v opacném pripadé bude obsahovat 0.

kde nome_asse predstavuje nazev jednotky pohybu v ose, ktera je zobrazena v okné. KdyZ ma byt

napriklad ovéreno, zda je okno pro pohybovani jednotkou pohybu v ose X aktivni, parametr identifikator

bude ,@MoveAX#X#HasFocus". Nazev jednotky pohybu v ose miize mit jeden z nize uvedenych tvard:

1. Nazev_Skupiny.Nazev_Podskupiny.Nazev_Jednpohvose nebo Nazev_Skupiny.Nazev_Jednpohvose:

Bude dodana kompletni cesta jednotky pohybu v ose.
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2. Nazev_Jednpohvose: Pro identifikaci spravné jednotky pohybu v ose budou provedena nize uvedena

ovéreni, a to v uvedeném poradi:

e Kdyz je ulohou, ze které pochazi prikaz funkce podskupiny, jednotka pohybu v ose, bude hledana v té
podskuping.

e Kdyz je Ulohou, ze které pochazi prikaz funkce hlavni podskupiny, jednotka pohybu v ose, bude hledana
v celé skupiné. Kdyz je pfitomno vice jednotek pohybu v osach s danym nazvem, hledani bude
neuspésné.

e V pfipadé, ze se predchozi vyhledani nezdafila, jednotky pohybu v ose bude hledana ve skupinach
modulu. Kdyz je pfitomno vice jednotek pohybu v osach s ndzvem Nazev_Jednpohvose, hledani nebude
Uspésné.

~@Vars™
VyZzaduje aktualizaci globalni proménné GPL. Umozfiuje provést aktualizaci dat Technologickych parametrt
a nastrojt. Udaje parametrizovani jsou obvykle odesilany do GPL b&hem inicializace stroje. Parametr
identifikator nabude vyznamu nazvu globalni proménné (stroje nebo skupiny), jejiz aktualizace je
vyzadovana. Parametr kontejner bude obsahovat hodnotu:
e 1, kdyZ byla proménna aktualizovana spravné
e 0 v opacném pripadé

~@Application™
Interakce se softwarem Albatros Umoznuje zobrazit ,message box" na displeji a zavfit software Albatros.
Pfripustnymi hodnotami parametru identifikator jsou:
»Quit" (Kon Zavira software Albatros.
ec)
,IsLocked" Ovéfuje, zda je ukonceni softwaru Albatros zablokovano. Parametr kontejner bude
obsahovat 1, kdyz je rozhrani zablokovano, 0, kdyZ je mozné ukoncit provadéni softwaru
Albatros.
~MsgBox"  Cte odpovéd z message box, ktery byl predtim otevien instrukci SEND
Parametr kontejner umoznuje v pripadé message box védét, které tlacitko bylo stisknuto obsluhou:
e 1 tlacitko ,OK"
2 tlacitko ,Zrusit"
4 tlacitko ,Opakovat®
6 tlacitko ,Ano"
7 tlac¢itko ,Ne"
V pfipadé prikazu ,,Quit" bude parametr kontejner obsahovat hodnotu:
e 1, kdyZ byl Albatros spravné zavien;
e 0 v opacném pripadé

~@Param"
Umozfiuje poznat poradové &islo zdznamu souborl parametrizovani Partec.xpar a Partool.xpar. Pozadovana
informace je uloZzena do parametru kontejner. Pripustnymi hodnotami parametru
identifikator jsou:

~partec® vyZaduje poradové Cislo zdznamu partec.xpar
~partool® vyZzaduje poradové Cislo zaznamu partool.xpar
"@Ini“

Cte kombinaci Kli¢=hodnota ze souboru tpa.ini. Parametr identifikator predstavuje nazev klice, ktery ma
byt pfecten ze souboru tpa.ini v Casti [Tpa], Za (celem pFecteni specifické Casti je tfeba pfidat k ndzvu
klice nazev Casti v hranatych zavorkach.(,[Cast]KIic").

»@ShellExecute™
Za&da od operacniho systému otevieni souboru s pouzitim programu prifazeného priponé souboru. Je mozné
také spustit spustitelny soubor. Parametr identifikator predstavuje nazev souboru, ktery ma byt otevren,
nebo ndzev programu, ktery ma byt spusté&n. Nazev souboru mize byt deklarovan s kompletni cestou; v
opacném pripadé bude hledan v aktualnim adresari softwaru Albatros. Nazev souboru bude hledan také v
téch, které jsou definované prostfednictvim ,@FileName". Parametr kontejner bude obsahovat hodnotu 0
kdyz nedoslo k vyskytu chyb pfi otevirani souboru; v opacném pfipadé bude obsahovat kéd chyby.

~@StartProg"
Slouzi k provedeni programu definovaného v parametru identifikator. Neni mozné predavat argumenty
programu, ktery ma byt spustén. Nazev programu musi obsahovat kompletni cestu, protoze v opacném
pfipadé bude hledan v aktualnim adresafi softwaru Albatros. Nazev programu bude hledan také mezi témi,
které jsou definovany prostiednictvim ,@FileName". Parametr kontejner bude obsahovat hodnotu 0, kdyz
bylo spusténi programu Uspésné; v opacném pfipadé bude obsahovat kdd pfislusné chyby. Kdyz byl
program jiz spustén, kéd chyby je 1056.

~@TermProg"
Ukonci program definovany v parametru identifikator a spustény prostiednictvim ,,@StartProg" . Nazev
programu musi obsahovat kompletni cestu, protoze v opacném pfipadé bude hledan v aktualnim adresari
softwaru Albatros. Nazev programu bude hledan také v téch, které jsou definované prostiednictvim
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,@FileName". Parametr kontejner bude obsahovat hodnotu 0, kdyZ bylo spusténi programu Uspésné; v

opacném pripadé bude obsahovat kod pfislusné chyby. KdyZ byl program jiz spustén, koéd chyby je 1056.

~»@ProgRunning™

Ovéfi, zda se program spustény prostrednictvim ,,@StartProg" dosud provadi. Nazev programu je

definovan v parametru identifikator. Nazev programu musi obsahovat kompletni cestu, protoze v

opacném pripadé bude hledan v aktualnim adresafi softwaru Albatros. Nazev programu bude hledan také

mezi témi, které jsou definovany prostrednictvim ,@FileName". Parametr kontejner bude obsahovat

hodnotu 1, kdyZ je program jesté provadén; v opacném piipadé bude obsahovat hodnotu 0.

~@DialogFile™

Slouzi k otevieni dialogového okna Soubor Otevfit nebo Soubor Ulozit pro umoznéni volby nového souboru.

Pro otevreni okna Soubor Otevfit nastavte parametr identifikator = ,Open"“; pro otevieni okna Soubor

Ulozit nastavte parametr identifikator = ,UloZit". Nazev zvoleného souboru bude uloZzen do parametru

kontejner.

~@AxisCorrectors™

Vyménuje tabulku korektorl linearity jednotky pohybu v ose za novou tabulku, naditanou ze souboru,

kterd musi mit v kazdém pFipadé stejny pocet korektorll a stejny pocet jednotek pohybu v osach pro

kfizové konektory.

Parametr identifikator je nazev souboru, ktery ma obvykle pfiponu .csv a nachazi se v adresafi ...

\Mod.n\Config (nadzev souboru je 'normalizovan' zplisobem, jaky se pouZivd napfiklad pro .@FileExist").

Parametr kontejner je zadefinovan jako proménna integer a bude obsahovat hodnotu 1, kdyz byly nové

korektory odeslané a hodnotu 0 v opacném pfipadé.

~@Language™

Prijima prelozitelny text, odpovidajici hlaseni skupiny, knihovny nebo modulu, kterd/y je pfifazena/y prikazu

MESSAGE nebo prikazu ERROR. Pfipustnymi hodnotami parametru identifikator jsou:

o ,DEFMSG:Cislo", kde Cislo odpovida posloupnosti Cislic. Albatros zapisuje do parametru kontejner text
hlaseni modulu ¢islo ,¢islo™.

e ,DEFMSG:nazev", kde ,nazev" odpovida DEFMSG, vietné skupiny a knihovny. Albatros zapisuje do
parametru kontejner text uvedeného hlaseni. Kdyz chybi nazev skupiny nebo knihovny, pouzije se ukol,
ktery odeslal prikaz RECEIVE.

o ,DEFMSG:*", Albatros zapisuje do kontejneru text hlaseni skupiny nebo modulu, predtim uvedeného
prostfednictvim pfikazu SEND.

; V. GPL
RECEIVE "@Param", "partec", 0, prog
RECEIVE "@pParam", "partool, 0, prog
; V. GPL
; Cte hodnotu klic¢e Radix v sekci [Albatros] souboru tpa.ini
RECEIVE "@INI", "[Albatros]Radix", 0, hodnota
; otevre okno Soubor Otevrit a ulozi nazev souboru do proménné
NazevSouboru
RECEIVE "@DialogFile", "Open", 0, NazevSouboru
; kompletni cteni souboru
Function ReadProperties
PARAM fiTle AS
LOCAL version AS
LOCAL size AS
SEND “@FileName” “theFile” file
WAITRECEIVE “@FileInfo”, “ :theFile”, ,version
WAITRECEIVE “@FileInfo”,” :theFile”, , size
SEND
SEND [adresat,] identifikator, priznaky [, informace]
adresat konstanta druhu fetézec
identifikator konstanta druhu fetézec
priznaky konstanta druhu integer
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informace nazev zarizeni nebo konstanta nebo promenna (Ciselnd nebo v podobé
fetézce)

Tato instrukce spolu s instrukci RECEIVE pouziva pro vymeénu informaci mezi moduly vyrobniho zafizeni a
dozornym PC. SEND se pouziva pro odesilani informaci a RECEIVE pro jejich pfijem. Informace mohou byt
odesilany softwaru Albatros nebo externimu programu (Server OLE Automation). Ve druhém pfipadé bude
informace pfijata softwarem Albatros, ktery zajisti jeji odeslani externimu programu.

Parametr adresat je tvoren fetézcem, ktery umoznuje urcit komu je informace urCena. Existuji tfi tfidy

adresatl:

e Adresati, ktefi zacinaji znakem ,,@" (viz nize uvedeny seznam). Adresatem je ve skutecnosti software
Albatros nebo presnéji jedna z jeho funk¢nosti.

o Adresati, ktefi nezacinaji znakem ,@". Berou se jako Server OLE; pfi pfijmu prvni informace, ktera je jim
adresovana, se software Albatros bude snaZit spustit je a poté jim predat informaci pfijatou od modulu.

e Neurceny adresat (parametr je skutecné volitelny). V tomto pfipadé bude informace uchovana softwarem
Albatros v tabulce a zlstane k dispozici pro toho, kdo o ni pozada (dalsi modul nebo externi program).

Parametr identifikator predstavuje ndzev informace, a proto nemize byt vynechan. Nabyva rliznych

vyznam{ v zavislosti na adresatovi:

e Kdyz je adresatem software Albatros, bude se jednat o pfikaz souvisejici s funkénosti, ke které je provadén
pfistup

e Kdyz je adresatem Server OLE, bude se jednat o vlastnost pozadovaného objektu OLE.

e Kdyz adresat neni uveden, bude se jednat o navésti, které identifikuje informaci v tabulce uskladnéné v
softwaru Albatros.

Parametr pFiznaky umoznuje uvést, jak ma s pozadovanou informaci nalozit Albatros. Nize jsou uvedeny
pfipustné hodnoty a pfislusné odezvy:

hodnota pfikaz popis

$0001H Broadcast Bézné odeslani informace

$0008H CancelAfter Informace bude po precteni vymazana

$0020H ReadOnly Informace miize byt vymazana pouze odesilatelem
$1000H UpdateFlags Zméni stav informace (prectena / ke ¢teni) bez zmény dat
$8000H Delete Vymaze informaci

Parametr informace v zavéru predstavuje samotnou odesilanou informaci. Tato mlZe byt vynechéna a v
takovém piipadé odeslani prazdné informace bude znamenat ozndmeni udalosti (miZe byt pouZita pro
synchronizaci provadéni kédu GPL na rdiznych modulech). V tloze parametru informace jsou pfipustnd také
zafizeni (s vyjimkou jednotek pohybu v ose), jednoduché proménné GPL a fetézce.

Seznam adresatd ve spravé softwaru Albatros a pfislusné prikazy:

~@List™

Umozfiuje spravu piikazd Sim (Simulovany) a Setp (Nastavena hodnota - Setpoint)

Jsou pfipustné nize uvedené prikazy (parametr identifikator):

e Sim: Oznameni zmény stavu prepinace pfiznaku Sim (Simulovany). Na zakladé stavu pfiznaku bude
zobrazeno stisknuté nebo uvolnéné tlacitko, které jej identifikuje na Panelu nastrojd (1=zvoleny,
O=nezvoleny)

e Setp: Oznameni zmény stavu prepinace pfiznaku CmdSetp. Na zdkladé stavu pfiznaku bude zobrazeno
stisknuté nebo uvolnéné tladitko, které jej identifikuje na Panelu nastrojli (1=zvoleny, O=nezvoleny)

e Esc: Oznameni zmény stavu prepinace pfiznaku Vyrazeny. Na zakladé stavu pfiznaku bude zobrazeno
stisknuté nebo uvolnéné tlacitko, které jej identifikuje (stejné jako v pfipadé pfiznaku CmdSetp) na
Panelu nastroji (1=zvoleny, O=nezvoleny)

e End: Ukonceni provadéni seznamu. Tento prikaz spusti tlaCitka Start a Stop a zakaze polozky menu
Start a Stop

e Hold: Spusti tlacitko Stop a aktivuje poloZku menu Stop. Slouzi ke zvednuti tla¢itka Start a zruseni
polozky menu Start

"@syn“
Komunikace mezi GPL a prohlizecem grafickych zobrazeni. UmoZfiuje otevieni a zavreni grafickych
zobrazeni ovladané z GPL a odeslani informaci do pole grafického zobrazeni. Jsou pfipustné nize uvedené
prikazy (parametr identifikator):

,Open:nomefile® otevreni grafického zobrazeni nomefile.xsyn

,Close:nomefile® zavreni grafického zobrazeni nomefile.xsyn

,Open" otevreni grafického zobrazeni. Nazev souboru bude precten z proménné informace

” zavreni grafického zobrazeni. Nazev souboru bu rec z proménné infor
Close" avreni grafického zobrazeni. Nazev souboru bude precten omeénné informace
.hazevpole" pole, ve kterém je zobrazovana odeslana informace

Interakce s oknem ohybu jednotek pohybu v osach podle ur¢enych pravidel je mozné ziskat také
prostfednictvim nize uvedeného parametru adresat ,@Devices".
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"@File“
Z&pis do souboru. UmoZfiuje vytvorit uZivatelsky prizplsobené soubory protokolu, do kterych maji byt
uloZzeny operace provedené strojem. Jedna se o textové soubory (ASCII). Parametr identifikator je
tvoren nazvem souboru, do kterého bude proveden zapis.
Nazev souboru je tvoren konstantou druhu fetézec. Kdyz v parametru identifikator neni uvedena kompletni
cesta pro archivaci souboru, Albatros bude za cestu povazovat tu, kterad je prednastavena v souboru
tpa.ini, v ¢asti [tpa], pod polozkou dirreport.
Kdyz identifikator zacind a konci znakem %, retézec uvnitf identifikdtoru bude vyhledan v tpa.ini, v ¢asti
[tpa] a bude pouzit jako nazev souboru. UvnitF nazvu mohou byt vlozeny znaky, které budou nahrazeny
béhem provadéni instrukce:
e %n cCislo modulu, ktery provede instrukci SEND
e %h aktualni ¢as (format 00-23)
e %d aktualni den (format 01-31)
e %m aktudlni mésic (format 01-12)
e %y aktualni rok (format se Ctyrmi Cislicemi)
Viz priklad.
Operace zapisu probihaji v rezimu append (data jsou pfidana na konec souboru). Do souboru mohou byt
odeslana Ciselna data (ktera jsou automaticky konvertovana do formatu ASCII) nebo fetézce. Je mozné
zapisovat Fetézce ve formatu datum a ¢as pouzitim znak( formatu %d pro datum a %t pro ¢as. Pro ¢as se
pouziva format ,HH:mm:ss" (tj.: hodiny, minuty a sekundy oddélené prostrednictvim ,:“) a pro datum se
pouziva format, ktery zavisi na narodnich nastavenich. Je mozné pouzit dalsi format nastavenim v tpa.ini,
v Casti [Albatros], polozka ,LogNolLocale=1" (pfednastavena hodnota je LogNolLocale=0, tj. pouziti
aktudlniho formatu). Format, ktery se ma pouzit pro datum a cas, je mozné nastavit i nezavisle na
formatu nastaveném ve Windows a také v tomto pfipadé je tfeba nastaveni provést v tpa.ini, v ¢asti
[Albatros], prostiednictvim poloZek ,LogDateFormat="a ,LogTimeFormat=" a pfifazenim retézce znakl
podle nize uvedeného schématu. KdyZ tyto polozky nejsou pfitomné nebo jsou prazdné, budou pouzity
formaty nastavené ve Windows.
Format casu

h Cas ve formatu 12 hodin bez pocatecnich nul

hh Cas ve formatu 12 hodin s pocatecnimi nulami

H Cas ve formatu 24 hodin bez pocatecnich nul

HH Cas ve formatu 24 hodin s pocatecnimi nulami

m minuty bez pocatecnich nul

mm minuty s pocatecnimi nulami

S sekundy bez pocatecnich nul

ss sekundy s pocatecnimi nulami

t jediny znak pro oznaceni znacky casu, napriklad A nebo P
tt vice znakd pro oznadeni znaéky ¢asu, napfiklad AM nebo PM

Poznamka: Formaty ,t" a ,tt" pouzivaji znacku ¢asu uvedenou na aktualnim ovladacim panelu. Nemusi to
byt pouze ,AM" a ,PM".
Pfiklad: Kdyz je 11:29 odpoledne a fetézec je sestaven v podobé ,hh':'mm':'ss tt", bude napsano

,11:29:40 PM".
Format dne

d den mésice bez pocatecnich nul, zndzomeény prostiednictvim Cisla

dd den mésice s pocatecnimi nulami, zndzormény prostiednictvim Cisla

ddd den tydne znazornény znaky a zkraceny na tfi pismena

dddd den tydne zndzomény znaky, s Uplnym nazvem

M mésic bez pocatecnich nul, znazornény prostrednictvim Cisla

MM mésic s po¢atecnimi nulami, znazornény prostfednictvim ¢isla

MMM mésic znazornény znaky a zkraceny na tfi pismena

MMMM mésic znazornény znaky, s Uplnym nazvem

y rok se dvéma cislicemi a bez po¢atecnich nul pro roky s nizsi hodnotou nez 10

A rok se dvéma cislicemi, a s pocatecnimi nulami pro roky s nizsi hodnotou nez 10

VVVY rok znazornény Ctyfmi nebo péti ¢islicemi v zavislosti na druhu pouzivaného kalendare

YYYYY rok znazornény Ctyfmi nebo péti Cislicemi v zavislosti na druhu pouzivaného kalendare
Priklad: Kdyz je stfeda, 31. srpna 1994, a fetézec je slozen ,ddd',' MMM dd yy", bude zapsano ,Stf, Srpen
31 94"

V pfipadé vynechani informace bude do souboru pfidan ,navrat na zacatek radku".

"@FiIeName“
Slouzi k ulozeni pfifazeni mezi konstantou v podobé fetézce a nazvem souboru sestavitelnym pomoci
proménnych druhu fetézec. Od okamziku, ve kterém Albatros pfijme komunikaci o pfifazeni, nahradi
vdechny nasledujici ndzvy souborli ndzvem pfijatym prostfednictvim této instrukce. Parametr
identifikator je tvoren nazvem souboru, do kterého bude proveden zapis. Nazev souboru je tvoren
proménnou druhu fetézec. Kdyz v parametru identifikator neni uvedena kompletnil cesta pro archivaci
souboru, Albatros bude za cestu povazovat tu, kterad je prednastavena v souboru tpa.ini, v ¢asti [tpa]l,
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pod poloZkou dirreport. Hodnota parametru identifikator je ulozena do tpa.ini v ¢asti [GPLFileName] pod
polozkou Log, aby ji bylo mozné pouzit i pfi nasledujicich spusténich softwaru Albatros. Za Uc¢elem
odstranéni pfifazeni je tfeba nastavit za parametr identifikator prazdny retézec. Takto definované
pfifazeni plati pro vSechny moduly.

"@F“eDeIete“
Vymazani souboru. Parametr identifikator predstavuje nazev souboru, ktery bude vymazan (kompletni
cesta). Kdyz v parametru identifikator neni uvedena kompletni cesta pro archivaci souboru, Albatros
vezme v Uvahu cestu definovanou v tpa.ini, v ¢asti [tpa], prostfednictvim polozky dirreport. Nazev
souboru miize byt definovan podle pravidel popsanych u parametru adresat @File.

~@FileRead™
Premisti kurzor souboru na zacatek souboru. Parametr identifikator predstavuje nazev souboru (kompletni
cesta). Kdyz v parametru identifikdtor neni uvedena kompletni cesta pro archivaci souboru, Albatros bude
za cestu povazovat tu, ktera je prednastavena v souboru tpa.ini, v ¢asti [tpa], pod polozkou dirreport.
Nazev souboru miize byt definovan podle pravidel popsanych u parametru adresat @FileRead.

~@AXiIs"
Interakce s oknem manualniho pohybu jednotek pohybu v osach podle uréenych pravidel také
prostfednictvim nize uvedeného parametru adresat ,@Devices". Kdyz je jiz otevieno jedno okno, které
kontroluje pohyb jednotky pohybu v oséch, piikaz ptisobi na toto okno, bez ohledu na to, zda je otevfeno
v grafickém zobrazeni nebo v diagnostice. Kdyz je okno zavieno, pfikaz se jej bude snazit otevfit v
diagnostice nebo v jednom z jiz otevienych grafickych zobrazeni, které obsahuje tuto jednotku pohybu v
ose.

~@Devices™
Pozadavek na otevreni nebo zavieni okna Diagnostika tykajiciho se modulu, ktery odesila informaci.
Provedeni pfikazt uvnit¥ okna pro pohybovani jednotkou pohybu v ose v diagnostickém reZimu. Parametr
identifikator miZe nabyt nize uvedenych hodnot:
,Open" otevreni Diagnostiky
»,Close" zavreni Diagnostiky
Parametr identifikator miize v piipadé, e méd byt provédéna interakce s oknem pro pohyb jednotky
pohybu v ose, nabyt nize uvedenych hodnot:

~MoveAX#nome_asse#Open" otevreni okna pro pohybovani jednotkou pohybu v ose.

~MoveAX#nome_asse#Close" zavfeni okna pro pohybovani jednotkou pohybu v ose.

~MoveAX#nome_asse#Plus" stisknuti tlacitka pohybovani jednotkou pohybu v ose v kladném
sméru

~MoveAX#nome_asse#Minus" stisknuti tlacitka pohybovani jednotkou pohybu v ose v zaporném
sméru

~MoveAX#nome_asse#Stop" stisknuti tlacitka zastaveni pohybu

~MoveAX#nome_asse#Jog" nastaveni rezimu pohybu pro presuny spravované v realném Case
(runtime) obsluhou

~MoveAX#nome_asse#Step" nastaveni rezimu pohybu pro presuny s prednastavenym krokem

~MoveAX#nome_asse#Absolute® nastaveni rezimu pohybu s pfesunem do urcené polohy jednotky

pohybu v ose

kde nome_asse predstavuje nazev jednotky pohybu v ose, ktera je zobrazena v okné. Napfiklad kdyz ma

byt otevieno okno pro pohybovani jednotkou pohybu v Jose X, parametr identifikator bude

~@MoveAX#X#0pen". Nazev jednotky pohybu v ose miize mit jeden z nize uvedenych tvard:

1. Nazev_Skupiny. Nazev _Podskupiny.Nazev_Jednpohvose nebo Nazev_Skupiny.Nazev_Jednpohvose:

Bude dodana kompletni cesta jednotky pohybu v ose.

2. Nazev_Jednpohvose: Pro identifikaci spravné jednotky pohybu v ose budou provedena nize uvedena

ovéreni, a to v uvedeném poradi:

e KdyZ je uUlohou, ze které pochazi pfikaz funkce podskupiny, jednotka pohybu v ose, bude hledana v
té podskupiné.

e KdyZ je uUlohou, ze které pochazi pfikaz funkce hlavni podskupiny, jednotka pohybu v ose, bude
hledana v celé skupiné. Kdyz je pfitomno vice jednotek pohybu v osach s danym nazvem, hledani
bude nelspésné.

e V pfipadé, Ze se predchozi vyhledani nezdafila, jednotky pohybu v ose bude hledana ve skupinach
modulu. Kdyz je pfitomno vice jednotek pohybu v osach s nazvem Nazev_Jednpohvose, hledani
nebude Uspésné.

Je mozné zabranit uZivateli, aby plsobil na tla¢itka ovlddani pohybovani jednotkou pohybu v ose vech

oken pohybovani jednotkou pohybu v ose v diagnostickém reZimu, a to nize uvedenym nastavenim

parametru identifikator nize uvedenym zplisobem:

e ,MoveAX##UIENABLE", kdyz je parametr informace nastaven na 0, dojde k zakazu pohybovani
jednotkami pohybu v osach ze strany softwaru Albatros; pfi nastaveni na 1 bude pohybovani
jednotkami pohybu v osach aktivovano softwarem Albatros.

Zakaz pohybovani jednotkami pohybu v oséach ze strany softwaru Albatros se doporucuje v pfipadé

pohybovani jednotkami pohybu v osach z tlacitkového panelu stroje.

~@Vars™
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VyZaduje uloZeni obsahu globaini promé&nné GPL do archivu technologickych parametri nebo obrabécich
nastroju. Parametr identifikator predstavuje nazev globalni prom&nné (stroje, skupiny nebo knihovny),
pro kterou se vyzaduje aktualizace.

~@Application™
Interakce se softwarem Albatros. Umozfiuje zavfit Albatros nebo zobrazit okno se spravou (,message
box") na displeji s cilem informovat uzivatele nebo pozadat o souhlas s nasledujici aktivitou. PFipustnymi
hodnotami parametru identifikator jsou:
»Quit" (Konec)slouzi k ukonceni Albatros
,Lock" (Zamk zabranuje zavieni softwaru Alabatros ze Soubor->Konec nebo kombinaci klaves [ALT+F4]
nout) nebo zaviracim tlac¢itkem.
»~UnLock" (Odeobnovuje moznost zavreni softwaru Albatros
mknout)
,MsgBox:pfizn otevird message box
aky"
Chovani message box je Fizeno parametrem ,pFiznaky" fetézce identifikator. Tou mize byt posloupnost
nasledujicich znakd (jsou ptipustna bez rozdill velka i mala pismena):

L,O" tlacitko ,OK"

,C" tlacitko ,Zrusit"

YN tlacitko ,Ano"

SN tlacitko ,Ne"

R tlacitko ,Opakovat™"

#S° ikona cedule Zastaveni

Pres »?" informacni ikona, tvorend malym pismenem 'i' v kruhu
o ikona s vykfi¢nikem

Mo informacni ikona

L1 prvni tlacitko je prednastavené
22" druhé tlacitko je prednastavené
c treti tlacitko je prednastavené
A ¢tvrté tlacitko je prednastavené

Kdyz to neni uvedeno, prednastavenym tlacitkem je prvni.

Napriklad ,MsgBox:?YN2" definuje message box s informacni ikonou, dvé tlacitka ,Ano" a ,Ne", pficemz
druhé z nich je pfednastaveno. Parametr informace miZe byt tvofen fetézcem, ktery obsahuje text
urceny k zobrazeni, nebo celym Cislem, které je tfeba interpretovat jako kdd hlaseni modulu spravovaného
souborem Tpalangs.exe nebo navésti hldseni skupiny definované instrukci DEFMSG.

Co se tyce textu, kdyz se v ném nachazi znak navratu na zacatek radku, ,\uOOOA", text bude rozdélen na
dvé Casti a bude zobrazena prvni ¢ast jako text okna se spravou, zatim co druha ¢ast bude zobrazena
jako vysvétleni, nebo detail textu.

Jazyk, ve kterém jsou zobrazovéana tlacitka a jazyk operacniho systému Windows.

~@Help" (Napovéda)
Otevieni souboru ndpovédy. Umoznuje ovladat zobrazovani souboru napovédy urcenim tématu, které ma
byt zobrazeno. Pfipustnymi hodnotami parametru identifikator jsou:
,Open:nazevsouboru" otevreni souboru napovédy
.Close:nazevsouboru® zavfeni souboru napovédy
Cést ,nazevsouboru® fetézce uréuje ndzev souboru napovédy, ktery mé byt otevien.
Parametrem informace mize byt Fetézec nebo &islo a miZe nabyt vyznamu kli¢e nebo &isla kontextu
(slouzi k identifikaci tématu nebo strany napovédy, které/a ma byt zobrazeno/a).

~@Report" (Zaznam)

Pfidava signalizace do souboru zdznam( Albatros (MONTH(n. mésic).TER). Parametrem identifikator je:

o ,Add" (Pfidat)

Parametrem informace mize byt:

e Promeénna fetézec nebo konstanta fetézec: V tomto pfipadé bude do paméti uloZzen text obsazeny v
retézci

e Proménna integer nebo Ciselnd hodnota integer: V tomto pfipadé bude do paméti uloZzen text definovany
instrukci DEFMSG.

~@Ini*
Zapisuje kombinaci kli¢ =hodnota do souboru tpa.ini. Parametr identifikator predstavuje nazev klice, ktery
ma byt pfidan do souboru tpa.ini, do ¢asti [Tpa]. Za Ucelem zapisu specifické ¢asti je tieba pridat k nazvu
kli¢e nazev ¢asti v hranatych zavorkach.(,[Cast]KIiE").
Parametrem informace mize byt prom&nnd Fetézec nebo &iselnd proménna, konstanta Fetézec nebo
Ciselnad konstanta.

~@ShellExecute"
Z4da od opera¢niho systému otevieni souboru s pouZitim programu pfifazeného piiponé souboru. Je mozné
také spustit spustitelny soubor. Parametr identifikator predstavuje nazev souboru, ktery ma byt otevren,
nebo nazev programu, ktery ma byt spust&n. Nazev souboru mize byt deklarovan s kompletni cestou; v
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opacném pripadé bude hledan v aktualnim adresari softwaru Albatros. Nazev souboru bude hledan také v
téch, které jsou definované prostfednictvim ,@FileName".

~@StartProg"
Slouzi k provedeni programu definovaného v parametru identifikator. Neni mozné predavat argumenty
programu, ktery ma byt spustén. Nazev programu musi obsahovat kompletni cestu, protoze v opacném
pfipadé bude hledan v aktualnim adresafi softwaru Albatros. Nazev programu bude hledan také v téch,
které jsou definované prostfednictvim ,@FileName".

~@TermProg"
Ukonci program definovany v parametru identifikator a spustény prostfednictvim ,,@StartProg" . Nazev
programu musi obsahovat kompletni cestu, protoze v opacném pfipadé bude hledan v aktualnim adresari
softwaru Albatros. Nazev souboru bude hledan také v téch, které jsou definované prostfednictvim
»@FileName®.

~@DialogFile™

Umoznuje nastavit nékteré parametry tykajici se dialogového okna Soubor Otevfit nebo Soubor Ulozit.

Pripustnymi hodnotami parametru identifikator jsou:

~Extension®  kdyz uZivatel nezada pfiponu, pouZije se ta, ktera je zadefinovana v parametru informace
(proménna nebo konstanta typu retézec)

LFilter* slouZi k nastaveni filtru na typy soubord, které maji byt pouZity. Parametrem informace
miZe byt proménnd fetézec nebo konstanta fetézec a v tomto pfipadé se jako filtr pouzije
text, ktery se nachazi v retézci, proménna typu integer nebo Ciselna hodnota integer, a v
tomto pripadé se jako filtr pouZije text zadefinovan v instrukci DEFMSG.

,Flags" slouzi k nastaveni pfiznaku inicializace. Ohledné seznamu hodnot pro nastaveni v poli
informace (proménna nebo konstanta typu integer) vychazejte z oficialni dokumentace
spoleCnosti Microsoft, tykajici se ¢lena Flags struktury OPENFILENAME.

LInitalDir slouzi k nastaveni pocatecni slozky, zadefinované v poli informace (proménna nebo
konstanta typu retézec)
. v e ’ - O v ’ v s v v
L Title® slouzi k nastaveni nazvu okna. Parametrem informace muze byt promenna retézec nebo

konstanta fetézec a v tomto pfipadée se jako filtr pouzije text, ktery se nachazi v fetézci,
promeénna typu integer nebo Ciselna hodnota integer, a v tomto pfipadé se jako nazev
pouzije text zadefinovan v instrukci DEFMSG.

~@Language™
Nastavuje cislo hlaseni skupiny, modulu nebo knihovny, které bude pouzito v nasledujicim pfikazu RECEIVE
se stejnym identifikdtorem. Pfipustnou hodnotou parametru identifikatoru je ,DEFMSG: *". Parametr
informace miiZze byt prom&nnou typu integer nebo konstantou integer a v tomto piipadé definuje &islo
hld$eni skupiny, kterd ma byt zobrazena. MZe byt typu Fetézec nebo konstanta retézec a v tomto
pfipadé definuje nazev DEFMSG.

; Priklad instrukce send file s ndzvem vytvorenym béhem provadéni.
; Vychazejme z predpokladu, Ze datum provedeni instrukce
; Je 31-01-2000

; V. GPL

SEND"@File", "%Log%", 0, "zahajeni provadéni"

; prida ,navrat na zacatek radku“

; do souboru file tpa.ini, v ¢asti [TPA], bude pridano
SEND"@File", "%Log%", O
Log=c:\Albatros\report\%y\Rep%m%d . txt

; Vysledny nazev souboru tedy bude:
c:\Albatros\report\2000\Rep0131. txt

; PrikTlad instrukce send vars

; definuje se proménnd var_Sendvars

; as double v souboru globdlnich proménnych

; do Technologického parametrizovani se vlozi var_Sendvars

; do pole NazevMatrice

; V. GPL

SETVAL 100.0,var_Sendvars

; odesSle hodnotu 100,0 parametru Technologického parametrizovani
; prirazeny proménné var_Sendvars

SEND"@vars", "var_Sendvars", 0

; Priklad instrukce send INI
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; do souboru tpa.ini se zapisSe kli¢ Radix v ¢asti [Albatros]
; za uUcelem nastaveni cCiselného zakladu desetinného zobrazovani
SEND "@INI", "[Albatros]Radix", 0,1
; Priklad nastaveni prirazeni mezi retézcem konstantou GPL
y d nazvem souboru.
; deklarovani proménné retézec
nazevsouboru as
; slozeni nazvu souboru
setstring "C:\albatros\report\LogFile.txt",nazevsouboru
; prirazeni
SEND "@FileName", "LOG",0,nazevsouboru
; vSechny operace zdapisu budou od této chvile
; provadény na souboru definovaném proménnou nazevsouboru
SEND "@File", "LOG",0,"zapisuji do souboru LOG"
SENDIPC
Syntaxe
SENDIPC nazevIPC, cekani [, nazevpromennel [, nazevpromenneN, ...]]
SENDIPC nazevIPC, cekani, matrice[radek]
SENDIPC nazevIPC, cekani, vektor
SENDIPC nazevIPC, cekani, matrice
Argumenty
nazevIPC konstanta rfetézec. Nazev IPC
cekani pfednastavena konstanta. Zplsob &ekani na precteni pfikazu
Pfipustnymi hodnotami jsou:
WAIT ¢eka na precteni prikazu
NOWAIT neceka na precteni pfikazu
nazevpromennel[...nazevprom konstanta nebo proménna. Nazvy proménnych 1+N
enneN]
matrice[radek] konstanta nebo proménné integer. Cislo fadku matrice
vektor Nazev vektoru
matrice Nazev matrice
Popis
Odesila prikaz IPC do sdilené paméti ,,nazevIPC".
Pfi prvnim provedeni instrukce SENDIPC bude pfidélena sdilena pamét, jejiz velikost je vypocétena na zakladé
rozméru dat, kterd jsou odesilana. Maximalni velikost sdilené paméti je 64 Kb. Je mozné definovat maximalné
48 sdilenych paméti identifikovanych 48 jedineCnymi nazvy.
Sdilené paméti je pfifazen semafor, ktery umozfuje synchronizovat provadéni GUloh, které do ni pfistupuiji.
Uloha, kterd zapisuje data, aktivuje semafor na konci zapisu a uUloha, ktera ¢te data, jej vypne na konci ¢teni.
KdyZ byla v Uloze parametru cekani uvedena hodnota WAIT, Uloha, kterd zapsala data, vy¢ka, dokud data
nebudou precCtena, nez se bude pokracovat v provadéni (vypnuty semafor).
Instrukce SENDIPC bez dat se stava pouhym synchronismem mezi Ulohami. V tomto pfipadé nebude
provedeno pfidéleni sdilené paméti.
IPC intermodul
Dva vzdalené moduly mohou realizovat vyménu dat prostfednictvim IPC. Tyto IPC se nazyvaji IPC intermodul.
Pro zadefinovani IPC intermodul je tfeba zapsat nazevIPC podle nize uvedeného formalismu:
Cislo zdrojového modulu, ,->%, Cislo cilového moduly, ,:*, a poté ostatni znaky nazvu IPC.
Napriklad ,0->1:Zakladni Parametry®.
Viz také WAITIPC a TESTIPC.
WAITIPC
Syntaxe
WAITIPC nazevIPC [, nazevpromennel [, nhazevpromenneN, ...]]
WAITIPC nazevIPC, matrice[radek]
WAITIPC nazevIPC, vektor
WAITIPC nazevIPC, matrice
Argumenty
nazevIPC konstanta fetézec. Nazev IPC
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nazevpromennell...nazevprom konstanta nebo proménna. Nazvy proménnych 1+N

enneN] .

matrice[radek] konstanta nebo proménna integer. Cislo radku matrice
vektor Nazev vektoru

matrice Nazev matrice

Pfijima pfikaz IPC ze sdilené paméti ,,nazevIPC".

PFi prvnim provedeni instrukce WAITIPC bude pfidélena sdilend pamét, jejiz velikost je vypoétena na zakladé
rozméru dat, ktera jsou odesilana. Maximalni velikost sdilené paméti je 64 Kb. Je mozné definovat maximalné
48 sdilenych paméti identifikovanych 48 jedine¢nymi nazvy.

Sdilené paméti je pfifazen semafor, ktery umoZiuje synchronizovat provadéni Uloh, které do ni pfistupuiji.
Uloha, ktera Cte data, ¢eka na zapnuti semaforu Ulohou zapisujici data; poté precte data a vypne semafor.
Instrukce WAITIPC bez dat se stava pouhym synchronizatorem mezi Ulohami. V tomto pfipadé nebude
provedeno pridéleni sdilené paméti.

Viz také SENDIPC a TESTIPC.

WAITRECEIVE
WAITRECEIVE [zdroj, ] identifikator, priznaky [, kontejner]
zdroj konstanta druhu retézec
identifikator konstanta druhu fetézec
priznaky konstanta druhu integer
kontejner nazev zafizeni nebo proménné (Ciselné nebo v podobé retézce)

Ceka, dokud poZadovand informace (uréend parametrem identifikator) pied dal$im pokraovanim v provadéni
programu GPL. Za ucelem pouziti této instrukce vychazejte z dokumentace instrukce RECEIVE.

10.3.10 Matematika

ABS
ABS operand, vysledek
operand konstanta nebo proménna nebo nazev zafizeni
vysledek proménna nebo nazev zafizeni

Ziska absolutni hodnotu operandu a uloZi ji do vysledku. Ohledné konverze dat na zakladé deklarovaného
druhu vychazejte z kapitoly Konverze dat.

Setval -10,0p ; priradi -10 proménné op

Abs op,var ; hodnota umisténa do proménné var bude 10
ADD

ADD operandl, operand2, vysledek

operand1 konstanta nebo proménna nebo nazev zafizeni

operand2 konstanta nebo proménna nebo nazev zafizeni

vysledek proménna nebo nazev zafizeni

Slouzi k provedeni operace sou¢tu mezi operand1 a operand2 a k uloZeni vysledku do parametru vysledek.
Ohledné konverze dat na zékladé deklarovaného druhu vychazejte z kapitoly Konverze dat.

SetV 5,0pl ; prirfadi 5 proménné opl
al
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Add opl,3,var

; hodnota umisténd do proménné var bude 8

AND
AND operandl, operand2, vysledek
operand1 konstanta nebo proménna nebo nazev zafizeni
operand2 konstanta nebo proménna nebo nazev zafizeni
vysledek proménna nebo nazev zafizeni

Slouzi k provedeni operace binarniho soucinu - AND (mezi dvéma bity je vysledkem 1 pouze v pfipadé, Ze
maji oba hodnotu 1) mezi operand1 a operand2 a umisti vysledek do parametru vysledek. Ohledné
konverze dat na zakladé deklarovaného druhu vychazejte z kapitoly Konverze dat.

; hodnota umisténad do proménné var bude 1
; (Binarni notace: 5 = 0101, 3 = 0011, 1 = 0001)

And 5,3,var
ARCCOS
ARCCOS operand, vysledek
operand konstanta nebo proménna nebo nazev zafizeni
vysledek proménna nebo nazev zafizeni

Slouzi k provedeni operace arkus kosinus na operand a umisti vyslednou hodnotu do parametru vysledek, a

to v stupnich. Hodnota vysledku je dana v intervalu 0°+180°. Ohledné konverze dat na zakladé
deklarovaného druhu vychazejte z kapitoly Konverze dat.

ARCSIN
ARCSIN operand, vysledek
operand konstanta nebo proménna nebo nazev zafizeni
vysledek proménna nebo nazev zafizeni

Slouzi k provedeni operace arkus sinus na operand a umisti vyslednou hodnotu do parametru vysledek, a to

ve stupnich. Hodnota vysledku je déna v intervalu -90°++90°. Ohledné& konverze dat na zaklad&
deklarovaného druhu vychazejte z kapitoly Konverze dat.

ARCTAN
ARCTAN operandl, [, operand2], vysledek
operandl...[operand2] konstanta nebo proménna nebo nazev zafizeni
vysledek proménna nebo nazev zafizeni

Kdyz je operand2 vynechan, provede operaci arkus tangens na operandl a umisti vyslednou hodnotu do
parametru vysledek, a to ve stupnich. Kdyz je operand2 pfitomen, uvazovanym uhlem bude ten, jehoZ sinus
urcuje operandl a jehoz kosinus urc¢uje operand2. Ohledné konverze dat na zakladé deklarovaného druhu
vychazejte z kapitoly Konverze dat.
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COs

Syntaxe
COS operand, vysledek

Argumenty
operand konstanta nebo proménna nebo nazev zafizeni
vysledek proménna nebo nazev zafizeni

Popis
Slouzi k provedeni operace kosinus na parametru operand a umisti vyslednou hodnotu do parametru
vysledek.
Argument operand je vyjadren ve stupnich s pfipadnou setinovou ¢asti (napf.: 30° 15" = 30,25.). Ohledné
konverze dat na zakladé deklarovaného druhu vychazejte z kapitoly Konverze dat.

Priklad . ) . |
Setval 60,0p ; priradi 60 proménné op
Cos op,var o
; hodnota umisténa do proménné var bude 0.5

DIV

Syntaxe
DIV operandl, operand2, vysledek

Argumenty
operandl1 konstanta nebo proménna nebo nazev zafizeni
operand2 konstanta nebo proménna nebo nazev zafizeni
vysledek proménna nebo nazev zafizeni

Popis
SlouZi k provedeni operace déleni parametrii operand1 a operand2 a k uloZeni vysledku do parametru
vysledek.

Tato instrukce miZe vytvofit chybu systému, kdyZ se operand2 rovna 0. Ohledné konverze dat na zakladé
deklarovaného druhu vychazejte z kapitoly Konverze dat.

Priklad
Setval 10,opl ; priradi 10 proménné opl
Setval 5,o0p2 ; priradi 5 proménné op2
Div opl,op2,var

; hodnota umisténd do proménné var bude 2

EXP

Syntaxe
EXP operand, vysledek

Argumenty
operand konstanta nebo proménna nebo nazev zafizeni
vysledek proménna nebo nazev zafizeni
Popis
Slouzi k vypoctu exponentu parametru operand a ulozi hodnotu do parametru vysledek. Ohledné konverze
dat na zadkladé deklarovaného druhu vychazejte z kapitoly Konverze dat.
Priklad

Setval 2 302,op ; priradi 2 302 proménné op
EXp op,var

; hodnota umisténd do proménné var bude 10

EXPR
Syntaxe

EXPR promenna = vyraz
Argumenty

promenna nazev zafizeni nebo proménna
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vyraz

Tato instrukce umoZzfiuje provést vypocet matematickych vyrazli. Operdtory mohou byt konstanty, ndzvy

souhrn operatort

zafizeni nebo proménné. Syntax instrukce vyZzaduje, aby mezi operatory byly mezery.
V pfipadé, Zze operandy vyrazu nejsou stejného druhu, bude provedena automaticka konverze a druh vysledku
operace je stejny jako ten z obou, ktery je vétsi, na zakladé nize uvedeného pravidla:

e char <integer
o float < double

e char nebo integer < float nebo double.
Po vyfesSeni vyrazu je vysledek konvertovan na druh proménné vysledek.
K pipustnym operatorlim seskupenym podle Grovné priority, patf:

(@) zavorky
- operator zmény znaménka
ABS absolutni hodnota operandu
ROUND zaokrouhleni na jednotky
TRUNC zkraceni na celou hodnotu
LOG prirozeny logaritmus
LOGDEC logaritmus se zakladem 10
EXP exponencialni funkce
SRO druhd odmocnina
SIN operace sinu. Operand je vyjadren ve stupnich s pfipadnou setinovou
¢asti (napf.: 30° 15" = 30,25.)
Cos operace kosinu. Operand je vyjadien ve stupnich s pfipadnou setinovou
¢asti (napf.: 30° 15" = 30,25.)
TAN operace tangentu. Argument je vyjadien ve stupnich.
ARCSIN operace arkus sinu. Vysledek je vyjadfen ve stupnich a jeho hodnota se
pohybuje v intervalu -90°++90°
ARCCOS operace arkus kosinu. Vysledek je vyjadfen v stupnich a jeho hodnota
se pohybuje v intervalu 0°+180°
ARCTAN provede operace arkustangens. Viz ARCTAN
A operace umocnéni
* nasobeni
/ déleni
% zbytek déleni (modul)
+ soucet
- odecitani

Tato instrukce umoznuje zjednodusit zapis kodu GPL v pripadech, kdy je tfeba provést matematické vypocty,
prostFednictvim vymény jednotlivych instrukci GPL odpovidajicich operatorim uvedenym v tabulce. Uvedené

instrukce zlstavaji k dispozici kvili kompatibilit&.

; vypoclet vzdalenosti mezi dvéma body

EXPR vzdalenost =

SR ( (Xb -xa) A2+ (CYb-Ya)A2)

; konverze dat v instrukci EXPR

Tocal opl as
Tocal op2 as
Tocal op3 as
Tocal vysledek as

setval ,opl
setval ,0p2
setval ,op3

EXPR vysledek = ( opl + op2 ) / op3

; jako prvni je vyresSen vyraz v double
; poté je provedena konverze na integer
; jako druh data vysledek
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LOG

Syntaxe
LOG operand, vysledek

Argumenty
operand konstanta nebo proménna nebo nazev zafizeni
vysledek proménna nebo nazev zafizeni

Popis
Slouzi k vypoctu pfirozeného logaritmu parametru operand a ulozi hodnotu do parametru vysledek. Ohledné
konverze dat na zakladé deklarovaného druhu vychazejte z kapitoly Konverze dat.

Priklad oL . |
Setval 10,o0p ; priradi 10 proménné op
Tog op,var

; hodnota umisténd do proménné var bude 2.302585093

LOGDEC

Syntaxe
LOGDEC operand, vysledek

Argumenty
operand konstanta nebo proménna nebo nazev zafizeni
vysledek proménna nebo nazev zafizeni

Popis

Slouzi k vypoctu logaritmu se zakladem 10 operandu a ulozi hodnotu do parametru vysledek. Ohledné
konverze dat na zakladé deklarovaného druhu vychazejte z kapitoly Konverze dat.

Setval 10,0p ; priradi 10 proménné op
Logdec op,var

; hodnota umisténd do proménné var bude 1

MOD

Syntaxe
MOD operandl, operand2, vysledek

Argumenty
operand1 konstanta nebo proménna integer nebo nazev zafizeni
operand2 konstanta nebo proménna integer nebo nazev zafizeni
vysledek proménna integer nebo nazev zafizeni

Popis

Slouzi k provedeni operace modulu mezi parametry operand1 a operand2 a k ulozeni vysledku do parametru
vysledek. Modul je zbytek vyplyvajici z vydéleni prvniho a druhého operandu. Tato instrukce miZe zplsobit
vznik chyby systému, kdyz se operand2 rovna 0. Ohledné konverze dat na zakladé deklarovaného druhu
vychazejte z kapitoly Konverze dat.

Priklad
Setval 20,0pl ; priradi 20 proménné opl
Setval 3,0p2 ; priradi 3 proménné op2
Mod opl,op2,var

; hodnota umisténad do proménné var bude 2

MUL

Syntaxe
MUL operandl1, operand2, vysledek

Argumenty
operand1 konstanta nebo proménna nebo nazev zafizeni
operand2 konstanta nebo proménna nebo nazev zafizeni
vysledek proménna nebo nazev zafizeni
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Popis
Slouzi k provedeni operace nasobeni mezi parametry operandl a operand2 a k ulozeni vysledku do
parametru vysledek. Ohledné konverze dat na zakladé deklarovaného druhu vychazejte z kapitoly Konverze
dat.

Priklad

SetV 5,0pl; priradi 5 proménné opl
al

SetV 2,0p2; priradi 2 proménné op2
al

Mul opl,op2,var

; hodnota umisténd do proménné var bude 10

NOT

Syntaxe
NOT operand

Argumenty
operand proménna nebo nazev zafizeni

Popis
SlouZi k provedeni operace binarni negace NOT (dojde ke zméné hodnot jednotlivych bit{) hodnoty vyjddiené
argumentem operand. Vysledek je ulozen do parametru operand.

Priklad
Setval 5,var ; priradi hodnotu 5 proménné ,var
Not var

; Vysledkem bude = -6

; Binarni notace: 5 = 0000 0101,

; Binarni notace: 10 = 0000 1010

; Hexadecimdlni notace 5 = 0000 0000 0000 0005

; Hexadecimalni notace 10 = 0000 0000 0000 000A

; po provedeni NOT na hodnoté 5 bude vysledkem OxFFFF FFFF FFFF FFFA = -6

OR

Syntaxe
OR operandl, operand2, vysledek
Argumenty
operand1 konstanta nebo proménna nebo nazev zafizeni
operand2 konstanta nebo proménna nebo nazev zafizeni
vysledek proménna nebo nazev zafizeni
Popis

Slouzi k provedeni operace binarniho souc¢tu OR (mezi dvéma bity; vysledkem je 1, kdyz aspon jeden z nich
ma hodnotu 1) mezi operandy operandl a operand2 a vysledek je ulozen do parametru vysledek. Ohledné
konverze dat na zakladé deklarovaného druhu vychazejte z kapitoly Konverze dat.

Priklad

; hodnota umisténd do proménné var bude 7
; (Binarni notace: 5 = 0101, 3 = 0011, 7 = 0111)

or 5,3,var

RANDOM
Syntaxe

RANDOM min, max, vysledek
Argumenty

min konstanta nebo proménna
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max konstanta nebo proménna
vysledek proménna nebo nazev zafizeni
Popis

Vraci v parametru vysledek pseudonahodné cCislo z rozsahu od min po max (véetné uvedenych meznich
hodnot). Opakovanym provedenim této instrukce Ize ziskat posloupnost pseudonahodnych cisel. Ohledné
konverze dat na zakladé deklarovaného druhu vychazejte z kapitoly Konverze dat.
Priklad
Setva 2,opl ; priradi 2 proménné opl
;
Setva 100,0p2; priradi 100 proménné op2
;

Rando opl,op2; hodnota uloZena do proménné var
m ,var ; bude se jednat o ndhodné c&islo
; v rozsahu od 2 do 100

RESETBIT
Syntaxe
RESETBIT maska, cislobitu
Argumenty
maska konstanta nebo proménna integer nebo nazevpocitadla nebo nazevportu.
Pfedstavuje hodnotu, kterd ma byt zménéna (max. 32 bitd)
cislobitu konstanta nebo proménna integer nebo nazevpocitadla. Cislo bitu, ktery ma

byt zménén

Slouzi k nastaveni jednotlivého bitu, ktery je vymezen prostiednictvim cislobitu, v prochazeném parametru
maska bitd na hodnotu 0. Argument maskamusi mit moZnost odpovidat hodnoté celého &isla s maximem 32
bitd. Cislo bitu, cislobitu, se pohybuje od 1 do 32.

Priklad

Stav portu pred provedenim kodu

& Froe . OOOOOO00

Stav portu po provedeni koédu

& oo OOOOOOO0

Setval  2,cislobitu _
Resetbit FlagPort,cislobitu

; slouzi ke zruSeni radku 2 portu priznaku

ROUND

Syntaxe
ROUND operand, vysledek

Argumenty
operand konstanta nebo proménna nebo nazev zafizeni
vysledek proménna nebo nazev zafizeni

Popis
Slouzi k provedeni operace zaokrouhleni na jednotky parametru operand a umisti vyslednou hodnotu do
parametru vysledek.. Ohledné konverze dat na zakladé deklarovaného druhu vychazejte z kapitoly Konverze
dat.
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Priklad
Setval 5.7,0p ; priradi 5,7 proménné op
Round op,var

; hodnota umisténd do proménné var bude 6

Setval 5.2,0p ; priradi 5,2 proménné op
Round op,var

; hodnota umisténad do proménné var bude 5

SETBIT
Syntaxe
SETBIT maska, cislobitu
Argumenty
maska konstanta nebo proménna integer nebo nazevpocitadla nebo nazevportu.
Pfedstavuje hodnotu, kterd ma byt zménéna (max. 32 bitd)
cislobitu konstanta nebo proménna integer nebo nazevpocitadla. Cislo bitu, ktery
ma byt zménén (1+32)
Popis

Slouzi k nastaveni jednotlivého bitu, ktery je vymezen prostfednictvim cislobitu, v prochazeném parametru
maska bitd na hodnotu 1. Argument maska musi mit moZnost odpovidat hodnoté celého ¢isla s maximem 32
bitd. Cislo bitu, cislobitu, se pohybuje od 1 do 32.

Priklad

Stav portu pred provedenim kodu

& oo OOOOOOO0

Stav portu po provedeni kdédu

& Frate . OOOOOO00

Setval 2,cislobitu _
Setbit FlagPort,cislobitu

; slouzi k aktivaci radku 2 portu priznaku

SHIFTL

Syntaxe

SHIFTL operandl [, operand2]

Argumenty

operandl1 konstanta (integer nebo char) nebo nazev zafizeni
operand2 konstanta (integer nebo char) nebo nazev zafizeni

Popis

Neni-li uveden operand2, provede operaci posuvu bitli, které tvoii operand1, doleva. Kdyz je uveden také
druhy operand, provede operaci otoCeni mezi bity parametru operand2, a bity parametru operand1. Na
konci operace bude operand2 obsahovat preneseni, tj. Vysoky bit operand1.

Priklad

Rotace operandil typu integer (shift doleva s pifenesenim)
Pred rotaci
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gjiji1j1jojojo|0Of1|O|1|1|O|O|1|O|OjO1L|O]O[1|O|O|O|O|1|O|O|O|1|D

Operandl

i1|j0j0|1|O|O|OjO|1|O(O|O|1L|O|O|1|O|1|Oj1|OjO|O[1|1|1|O|D|OJOjO]|L

Operand?2

Po rotaci

-——|1|1|1|0|O0|O|O|1|O|1|1|0|O|1|O|O|OJ1|O|O|1|O|OjO|D|1|(D|O|OJL|jD|2

Operandl

g|1jojo|1|0jO0|O|O|1L|OjO|O|1L|O|O|1L|O|1|0|1|O|O|O|1L|1|1|O|O|OJOJO

Operand2

Posun (shift doleva bez preneseni)

-4f——|1|1|1|0jO|O|O|1|O|1|1|0|O|1|O|O|O|1|O|O|1|O|OjO|O|1|O|O|O|L|O|L]-t—

Operandl

iji1|oj0|O|O|1|O|1|1|O|O|1|O|O)O|L|O|O|1|O|O|O|O|1L|O|O|O|1|O|L|O

Operandl po shift

doleva
SHIFTR
SHIFTR operandl [, operand2]
operand1 proménna (integer nebo char) nebo nazev zafizeni
operand2 proménna (integer nebo char) nebo nazev zafizeni

Neni-li uveden operand2, provede operaci posuvu bitd, které tvof operand1, doprava. Pokud je operandi
prohlasen za typ char, vysoky bit na vstupu je vzdy 0. Pokud je operandl prohlasen za typ integer, bit 32
na vstupu je znackovy bit.
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Kdyz je uveden také druhy operand, provede operaci otoceni mezi parametrem operand2, ktery je
povazovan za hodnotu 0, nebo odliSnym od 0, a bity parametru operand1. Na konci operace operand2 bude
obsahovat preneseni operace a bit s nejvyssi vahou parametru operand1 ziska hodnotu 0 nebo 1 v zavislosti
na pocatecni hodnoté parametru operand2 (0 nebo 1).

Rotace operandi typu integer (shift doprava s pfrenesenim)
Pred rotaci

ojij1|1joj0j0O|OJ|1|O|1L|1|0O|O|1|O|OjO|1L|OjO1|O|O|O|OJ1 (OO0 1

Operandl

oj0joj1joj0O|O|OL|O|O|O|1|O|O|1|O|1|O]1|O|O|O|1|2|1|OjO|D|OjO]|OD

Operand?2

Po rotaci

—=|0|O|1|1|1|D|O|O|O|1|O|1]|1|O|O|1|O|D|OD|1|O|O|1|O|O|O|OD|1|O|DjO|1

Operandl

-4f——0|0|1|0|0OjOjO|1|0|D]|O|1|0Oj0(1]|0|1|D|1|0|0OjO|1|1|1|D]|OjO|OjO]O|L

Operand2

Posun doprava charu (shift doprava bez preneseni)

—j=|1|1|1|O|O|O|O|1|O|1|1|O0|O|1|O|O|O|1|O|O|1|O|OjO|O|1|O|O|O(L|O|1]—P

Operandl typ
char

gjii|iopoO|Oxr|0O|11jO0jOL|O|0OL|O|OX|O|O0|O|1L|O|O|O]|1]|O

Operandl po shift
doprava
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Posun doprava integeru (shift doprava bez preneseni)

—j=|1|1|1|O|O|O|O|1|O|1|1|O0|O|1|O|O|O|1|O|O|1|O|OjO|O|1|O|O|O(L|O|1]—P

Operandl typ
char

ijiijiopoojor|0|11j0jOL|O|0OL|O|O1|O|O0|O|1L|O|O|O]|1]|O

Operandl po shift

doprava
SIN
SIN operand, vysledek
operand konstanta nebo proménna nebo nazev zafizeni
vysledek proménna nebo nazev zafizeni

Slouzi k provedeni operace sinus na parametru operand a umisti vyslednou hodnotu do parametru vysledek.
Argument operand je vyjadfen ve stupnich s pfipadnou setinovou &asti (napf.: 30° 15" = 30,25). Ohledné
konverze dat na zakladé deklarovaného druhu vychazejte z kapitoly Konverze dat.

Setval 30,0p ; priradi 30 proménné op
Sin op,var

; hodnota umisténd do proménné var bude 0.5

SQR
SQR operand, vysledek
operand konstanta nebo proménna nebo nazev zafizeni
vysledek proménna nebo nazev zafizeni

Slouzi k provedeni operace druhé odmocniny na parametru operand a umisténi vysledné hodnoty do
parametru vysledek.. U parametru operand jsou pripustné pouze kladné hodnoty. Ohledné konverze dat na
zakladé deklarovaného druhu vychazejte z kapitoly Konverze dat.

Setval 81,0p ; priradi 81 proménné op
sqr op,var

; hodnota umisténd do proménné var bude 9

SuB

SuB operandl, operand2, vysledek
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operandl1 konstanta nebo proménna nebo nazev zafizeni
operand2 konstanta nebo proménna nebo nazev zafizeni
vysledek proménna nebo nazev zafizeni

Popis

Slouzi k provedeni operace odecitani mezi parametry operand1 a operand2 a k ulozeni vysledku do
parametru vysledek. Ohledné konverze dat na zakladé deklarovaného druhu vychazejte z kapitoly Konverze

dat.

Priklad
Setval 10,0p1 ; priradi 10 proménné opl
Setval 4,0p2 ; priradi 4 proménné op2
Sub opl,op2,var

; hodnota umisténd do proménné var bude 6

TAN

Syntaxe
TAN operand, vysledek

Argumenty
operand konstanta nebo proménna nebo nazev zafizeni
vysledek proménna nebo nazev zafizeni

Popis
Slouzi k provedeni operace tangens na parametru operand a umisti vyslednou hodnotu do parametru
vysledek. Argument operand je vyjadien ve stupnich. Ohledné konverze dat na zakladé deklarovaného
druhu vychazejte z kapitoly Konverze dat.

Priklad
Setval 45,0p ; priradi 45 proménné op
Tan op,var

; hodnota umisténd do proménné var bude 1

TRUNC

Syntaxe
TRUNC operand, vysledek

Argumenty
operand konstanta nebo proménna nebo nazev zafizeni
vysledek proménna nebo nazev zafizeni

Popis
Odfizne na celé cCislo hodnotu vyjadienou parametrem operand a ulozi ji do parametru vysledek. (Desetinna
cast bude ztracena). Ohledné konverze dat na zakladé deklarovaného druhu vychazejte z kapitoly Konverze

dat.

Priklad
Setval 5.7,0p ; priradi 5,7 proménné op
Trunc op,var

; hodnota umisténad do proménné var bude 5

XOR

Syntaxe
XOR operandl, operand2, vysledek

Argumenty
operandl1 konstanta nebo proménna nebo nazev zafizeni
operand2 konstanta nebo proménna nebo nazev zafizeni
vysledek proménna nebo nazev zafizeni

Popis
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Slouzi k provedeni operace exkluzivniho binarniho sou¢tu XOR (mezi dvéma bity; vysledkem je 1 kdyz pouze
jeden ze dvou mé hodnotu 1) mezi operandy operandl a operand2 a vysledek je ulozen do parametru
vysledek. Ohledné konverze dat na zakladé deklarovaného druhu vychazejte z kapitoly Konverze dat.

Priklad
Xor 5,3,var

; hodnota umisténd do proménné var bude 6
; (Binarni notace: 5 = 0101, 3 = 0011, 6 = 0110)

10.3.11 Multitasking
ENDMAIL

Syntaxe
ENDMAIL posta

Argumenty .
posta konstanta nebo proménna druhu integer. Cislo poStovni schranky (1+256)

Popis
Signalizuje ukonceni provadeni pfikazu pfifazeného hlaseni odebranému z postovni schranky posta.
Uloha, kterd odeslala hldgeni (s pouzitim instrukce SENDMAIL) a z{stala ¢ekat na provedeni pfikazu (argument
¢ekéni WAITACK), miZe takto pokracovat ve svém provadéni. Tato instrukce ma vliv pouze v pfipadé, Ze
je provedena ulohou, ktera predtim pfijala hlaseni (prostiednictvim instrukce WAITMAIL nebo TESTMAIL).

Viz také instrukce SENDMAIL, WAITMAIL a TESTMAIL

Priklad
S ) .

ENDREALTIMETASK

Syntaxe
ENDREALTIMETASK nazevfunkce

Argumenty
nazevfunkce nazev funkce

Popis
Slouzi k ukonCeni Ulohy v realném Case (real-time). Viz také STARTREALTIMETASK.

ENDTASK

Syntaxe
ENDTASK [nazevulohy]

Argumenty
nazevulohy nazev ulohy

Popis
Slouzi k ukonceni Uloh a vSech uloh, které tato Uloha aktivovala (Ulohy, které jsou jejimi potomky).
Tato instrukce dale pozastavi pohyb jednotek pohybu v osach, zrusi nevyfizené RECEIVE a zavfe prfipadné
pripojeni k sériovym porttim.
Kdyz je proménna nazevulohy vynechana, tato instrukce ukonci provadéni aktudlini Glohy.

GETPRIORITYLEVEL

Syntaxe
GETPRIORITYLEVEL uroven [,nazevfunkce]

Argumenty
uroven proménna. Uroven priority provadéni
nazevfunkce nazev funkce

Popis
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Vraci do proménné uroven hodnotu priority Ulohy definované prostfednictvim parametru nazevfunkce.
Uvedena hodnota je celym Cislem v rozsahu od 1 do 255, kde 1 predstavuje nejvyssi a 255 nejnizsi Uroven.
Kdyz parametr nazevfunkce neni definovan, vrati se hodnota priority aktualni dUlohy, tj. funkce, ve které je
provadéna instrukce GETPRIORITYLEVEL.

Viz také SETPRIORITYLEVEL.

GETREALTIME
GETREALTIME nazevpromenne
nazevpromenne proménna integer

Vraci do proménné nazevpromenne dobu, kterd uplynula od zacatku posledniho provadéni v readlném Case
(real-time) v rdmci spravy jednotek pohybu v osach. Vracena doba je vyjadrena v mikrosekundach. Viz také

GETREALTIMECOUNT.

GETREALTIMECOUNT
GETREALTIMECOUNT nazevpromenne
nazevpromenne proménna integer

Vraci do proménné nazevpromenne pocet provedeni v realném Case (real-time) spravy jednotek pohybu v
osach od posledni inicializace Cislicového fizeni. Viz také GETREALTIME.

HOLDTASK
HOLDTASK [nazevulohy]
nazevulohy nazev ulohy

Slouzi k pozastaveni provadéni tlohy definované v parametru nazevulohy. Tato instrukce nepozastavi pohyb
jednotek pohybu v osach, které je treba zastavit instrukcemi STOP.
Kdyz je nazevulohy vynechan, tato instrukce pozastavi provadéni aktualni Glohy.

RESUMETASK
RESUMETASK [nazevulohy]
nazevulohy nazev ulohy

Slouzi k obnoveni provadéni Glohy zadefinované v parametru nazevulohy. KdyZ je nazevulohy vynechan,
tato instrukce obnovi provadéni aktualni dlohy. Kdyz byla Uloha pozastavena instrukci STOPTASK, budou
obnoveny také pripadné pohyby jednotek pohybu v osach.

SENDMAIL
SENDMAIL postovnischranka, cekani [, nazevpromennel [,..nazevpromenneN]]
SENDMAIL postovnischranka, cekani, matrice[radek]
postovnischranka konstanta nebo prom&nnd integer. Cislo postovni schranky (1+256)
cekani prednastavena konstanta. Rezim ¢ekani na ¢teni nebo provedeni pfikazu.
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K hodnotam, které mohou byt pfifazeny konstanté cekani, patfi:

- WAIT Ceka na precteni prikazu

- NOWAIT neceka na precteni pfikazu

- WAITACK ceka na provedeni pfikazu
nazevpromennell...nazevprom konstanta nebo proménna integer. Nazvy proménnych 1+20
enneN] .
matrice[radek] konstanta nebo proménna integer. Cislo fadku matrice

Odesila hlaseni (nebo pfikaz) do pole postovnischranka. Hlaseni mohou byt pouzita pro synchronizaci a
vyménu informaci mezi dvéma nebo vice Glohami.

Kdyz pole postovnischranka neexistuje, tedy nebyla jesté provedena instrukce WAITMAIL nebo TESTMAIL,
instrukce bude ignorovana.

Kdyz pfijimaci Uloha neceka na hlaseni (instrukce WAITMAIL) nebo je obsazena, data (nazevpromenne

(1+20) nebo do rfadku matrice uvedeného v matrice[radek]) predana instrukci budou uloZzena do fady. V

tomto pripadé:

1. Kdyz je argumentem cekani NOWAIT, provadéni bude pokraCovat nasledujici instrukci;

2. kdyzZ je argumentem cekani WAIT, provadéni pocka na precteni hlaseni pfijimaci Glohy;

3. kdyZ je argumentem cekani WAITACK, provadéni poCka na precteni hlaseni a na potvrzeni provedeni
prikazu od pfijimaci Ulohy (prostfednictvim instrukce ENDMAIL nebo nové WAITMAIL).

Je velmi dleZité, aby se pocet predanych proménnych a jejich druhy shodovaly s témi, které byly pouzity pro
vytvoreni postovni schrédnky prostfednictvim instrukce WAITMAIL. Rizeni neumoZfiuje pouziti riznych druhd a
provede automatické konverze druhu (cast) jako v obvyklém pripadé.

Z instrukce SENDMAIL bez volitelnych parametrd (data) se stava jednoduchy mechanismus synchronizace
mezi Ulohami.

rver poh notek poh \Yi h
SETPRIORITYLEVEL
SETPRIORITYLEVEL uroven [,nazevfunkce]
uroven konstanta nebo prom&nna. Uroveri priority provadéni
nazevfunkce nazev funkce

Pfifadte hodnotu priority obsaZzenou v proménné level k Ukolu definovanému ve nazevfunkce

Uvedena hodnota je celym Cislem v rozsahu od 0 do 255, kde 0 predstavuje nejvyssi a 255 nejnizsi Uroven.
Kdyz neni definovan nazev funkce v proménné nazevfunkce, bude zménéna hodnota priority aktualni tlohy,
tedy uroven provadéni funkce, ve které je instrukce provadéna.

Viz také GETPRIORITYLEVEL.

STARTREALTIMETASK
STARTREALTIMETASK nazevfunkce
nazevfunkce nazev funkce

Slouzi k aktivaci provadéni Ulohy v readlném Case (real-time). Tato Uloha je provadéna se stejnou frekvenci,
jaka je aplikovéana na fizeni jednotek pohybu v osach v realném case. Na rozdil od béZznych Uloh GPL je kazda
real-time provadéna kompletné, od prvni instrukce function az po prvni instrukci FRET. Viz také
ENDREALTIMETASK.

Mistni proménné deklarované v Uloze provadéné v redlném Case jsou inicializovany_teprve pfi spusténi Ulohy a
poté si udrzuji hodnotu posledniho provedeni.
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STARTTASK
STARTTASK nazevulohy [, parametry]
nazevulohy nazev ulohy
parametry pfipadné parametry potfené béhem provadéni tlohy

Aktivuje provadéni dlohy zadefinované v proménné nazevulohy.

Ulohu Ize predat rizné pfipadné parametry pouzivané béhem jejiho provadéni. Pocet a druh predanych
parametri musi odpovidat parametrim deklarovanym funkci, které implementuje dana tloha. KdyZ je tloha jiz
provadéna, tato instrukce nema zadny efekt.

Sekvencni / Paralelni Provedeni

STOPTASK
STOPTASK nazevulohy
nazevulohy nazev funkce

Slouzi k zastaveni provadéni jedné Ulohy a vSech ostatnich Uloh, které tato Uloha aktivovala (Ulohy, které z ni
pochazeji), zastavenim pohybu jednotek pohybu v osach (v pfipadé€, Ze probiha jejich pohyb).

Kdyz je nazevulohy vynechan, tato instrukce zastavi provadéni aktualni Glohy. Provadéni tlohy a pohybu
jednotek pohybu v osédch mize byt obnoveno instrukci RESUMETASK.

WAITMAIL
WAITMAIL postovnischranka [, nazevpromennel [,..nazevpromenneN]]
WAITMAIL postovnischranka, matrice[radek]
postovnischranka konstanta nebo proménna integer. Cislo postovni schranky (1+256)
nazevpromennel konstanta nebo proménna integer. Nazvy proménnych 1+20
[...nazevpromenneN] .
matrice[radek] konstanta nebo proménna integer. Cislo fadku matrice

Pfijimé hlaseni z posStovni schranky postovnischranka. Hlaseni mohou byt pfifazena data.

Data pfijata spolu s hldSenim jsou ulozena do uvedenych proménnych nazevpromenne (1+20) nebo do fadku
matrice uvedeného v matrice[radek].

Kdyz v okamziku provedeni instrukce WAITMAIL jiz nejsou pfitomna hlaSeni ¢ekajici na precteni, Uloha bude
uvedena do stavu HOLD, ze kterého vyjde teprve poté, co jina Uloha odesle hlaseni do schranky
prostfednictvim instrukce SENDMAIL .

Soulad predanych dat s daty o¢ekavanymi instrukci bude kontrolovan béhem provadéni instrukce.

Z instrukce WAITMAIL bez volitelnych parametr( se stava jednoduchy mechanismus synchronizace mezi
Ulohami.

Viz také instrukce SENDMAIL, ENDMAIL a TESTMAIL

Server pohybu jednotek pohybu v osach

WAITTASK
WAITTASK nazevulohy
nazevulohy nazev ulohy
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Ceka na dokonéeni provadéni tlohy nazevulohy.
Sekvencni / Paralelni Provedeni

10.3.12 Sprava Toku

CALL
CALL nazevpodprogramu
nazevpodprogramu nazev podprogramu, navesti

Provede podprogram definovany navéstim nazevpodprogramu.
Kazdy podprogram musi koncit v misté vystupu instrukci RET, aby se mohl vratit na instrukci, ktera nasleduje
po CALL.

Tato instrukce predstavuje spolu s RET typicky zdroj chyb programovani. Doporucuje se proto vénovat
pozornost jejimu pouZiti, zejména se doporu¢uje umistovat podprocedury na konec funkce (po instrukci
FRET), aby se zabranilo nahodnému provedeni kédu podprocedury, jakoby se jednalo o hlavni kdd. Vysledkem
této situace je v nejlepsim pfipadé chyba systému a v ostatnich pfipadech je vysledkem poruchové chovani
stroje, jehoz pfi¢inu Ize obtizné urcit.

DELONFLAG
DELONFLAG nazevpriznaku
nazevpriznaku nazev zafizeni pfiznak

Slouzi ke spravé preruseni softwaru na stavu bitu pfiznaku nebo prepinace pfiznaku, ktera byla predtim
aktivovana prostrednictvim instrukce ONFLAG.

DELONINPUT
DELONINPUT nazevvstupu
nazevvstupu nazev vstupu

Slouzi k zakazani spravy softwarového preruseni podle stavu vstupu, kterd byla predtim aktivovana instrukci

ONINPUT.
FCALL
[FCALL] nazevfunkce [, parametry]
nazevfunkce [parametry]
nazevfunkce nazev funkce, kterd ma byt vyvolana
parametry pfipadné parametry jednotky pohybu v osach predané funkci

Provede vyvolani funkce, tj. bude provedena funkce nazevfunkce.

Funkci mohou byt predany pfipadné parametry. Tyto musi odpovidat z hlediska poctu a druhu tém, které
jsou deklarovany ve vyvolané funkci.

Provedeni vyvolavajici funkce (té, ve které je provedena instrukce FCALL) bude obnoveno po provedeni
vyvolané funkce (té, ktera je uvedena v parametru nazevfunkce).
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VSimnéte si rozdilu ve srovnani s instrukci STARTTASK, ktera spusti dalsi funkci paralelné s vyvolavajici
(pouziva se pro zajisténi souCasného provadéni vice funkci soucasné).

Priklad
Sekvencni / Paralelni Provedeni

FOR/NEXT
Syntaxe
FOR index, zacatek, konec [, krok]
instrukce
instrukce
NEXT
Argumenty
index proménna nebo nazevpocitadla
zacatek konstanta nebo proménna nebo nazevpocitadla. Pocatecni hodnota
konec konstanta nebo proménna nebo nazevpocitadla. Zavérec¢na hodnota
krok konstanta nebo proménna nebo nazevpocitadla. Krok zvySovani nebo
snizovani
Popis

Zopakuje cyklicky provadéni instrukci uzavienych mezi instrukci FOR a instrukci NEXT.

Béhem prvniho cyklu je proménnéa index inicializovana na hodnotu proménné zacatek. Pfi druhém cyklu bude
mit proménna index hodnotu rovnajici se (zacatek+krok), a tak dale, dokud se proménna index nestane
vétsi, (nebo mensi v pripadé zapomé hodnoty proménné krok), nez proménna konec. KdyZ je proménna krok
vynechana, bude pouzita prednastavena hodnota rovnajici se +1.

Instrukce uzaviené mezi FOR a NEXT mohou ménit pocet opakovani zménou proménné index.

Po skonceni opakovani bude provedena instrukce, kterd nasleduje po instrukci NEXT.

PFiklad
Function Loop
Local i as integer
Tocal vektor[10] as integer
For i,1,10
Setval i, vektor[i] ; naplni prvky vektoru
; Cisly 1,2, .... 10
NEXT
Fret
Function Toop2
Local j as integer
Tocal vektor[10] as integer
For j,1,10,2
Setval 27, vektor[j] ; vlozi hodnotu 27 do nasledujicich
; prvkd vektoru: 1,3,5,7,9
NEXT
Fret
FRET
Syntaxe
FRET
Argumenty

zadny argument

Popis
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Navrat z funkce. Zplsobuje ukonéeni provadéni funkce a uvolnéni paméti pfidélené pro mistni proménné. Kdy
byla funkce spusténa prostfednictvim instrukce FCALL, provadéni vyvolavajici funkce bude obnoveno od
nasledujici instrukce.

Kdyz byly predtim provedeny instrukce WAITTASK s aktualni funkci (s tou, ve které je provedena FRET) v
Uloze argumentu, bude provedeno odjisténi ¢ekajicich uloh.

GOTO
GOTO navesti
navesti naveésti

Provadi nepodminény skok na navésti uvedené parametrem navesti.
Navésti je definovano klicovym slovem, po kterém nasleduje znak ,,:".
Navésti se musi nachazet uvnitf téla funkce, ve které je provadéna instrukce GOTO.

Télo funkce se nachazi v rozsahu od instrukce FUNCTION, ktera deklaruje nazev funkce po obdobnou
instrukci, kterad definuje nasledujici funkci (nebo od konce souboru). Z tohoto Ize vyvodit moznost provedeni
skok@ z hlavniho téla funkce a pfipadnych podprocedur (viz instrukce CALL a RET). Vyrazné se doporucuje
tento styl programovani, protoze tato instrukce je zdrojem mnoha chyb, které Ize jen velmi tézko
identifikovat.

; Function, kterda provadi bTlikani priznaku
; (napr. kontrolka alarmu na grafickém zobrazeni)

Function Loop

Toop:

Setflag alarm ; zapne priznak
delay 1

resetflag alarm ; vypne priznak
delay 1

goto Toop

Fret

IF/IFVALUE/IF-THEN-ELSE

IF nazevpromenne, operator porovnani, hodnota, GOTO navesti
IF nazevpromenne, operator porovnani, hodnota, CALL
nazevpodprogramu
IF nazevpromenne, operator porovnani, hodnota, nazevfunkce
IF nazevpromenne, operator porovnani, hodnota THEN
instrukce
instrukce
ENDIF
IF nazevpromenne, operator porovnani, hodnota THEN
instrukce
instrukce
ELSE
instrukce
instrukce
ENDIF
nazevpromenne konstanta nebo proménna nebo nazevzarizeni
operator porovnani k symbolGm, které mohou byt pouZity pro provedeni porovnani, patfi:

< (mensi) = (rovny)
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> (vétsi) =< (mensi rovny)
>= (vétsi rovny) <> (odlisny)
hodnota konstanta nebo proménna nebo nazevzarizeni
naveésti nazev navésti, na které ma byt proveden skok
nazevpodporogramu nazev podprogramu
nazevfunkce nazev funkce
Instrukce IF a IFVALUE predstavuji synonyma. Doporucuje se pouzivat kratsi podobu.
Tato instrukce umoznuje provést porovnani mezi proménnou uréenou parametrem nazevpromenne a
hodnotou uréenou parametrem hodnota a na zakladé vysledku porovnani provést urceny ukon.
V prvnich tfech podobach bude v pfipadé kladného vysledku porovnani proveden skok na navésti (GOTO)
nebo bude provedeno vyvolani podprogramu (CALL) nebo vyvolani funkce (nazevfunkce). Po skonceni
provadéni vyvolané funkce nebo vyvolaného podprogramu bude provadéni obnoveno z nasledujiciho radku.
Kdyz je vysledek porovnani zaporny, provadéni programu bude pokracovat.
Vazba IF...THEN umozZfiuje provést jednu nebo vice instrukci podminénym zplisobem. Instrukce, které se
nachazeji mezi klicovymi slovy THEN a ENDIF, budou provedeny, kdyz je vysledek porovnani mezi parametry
nazevpromenne a hodnota kladny.
Vazba IF...THEN...ELSE umoznuje definovat dva bloky instrukci, ze kterych jeden bude proveden. Kdyz je
vysledek porovnani mezi parametry nazevpromenne a hodnota kladny, budou provedeny instrukce, které
se nachazeji mezi klicovymi slovy THEN a ELSE; kdyz je uvedeny vysledek zaporny, budou provedeny
instrukce, které se nachazeji mezi klicovymi slovy ELSE a ENDIF. V obou pfipadech bude poté provadéni
pokraCovat instrukci, ktera nasleduje po ENDIF.
IFVALUE je zachovéano kvili kompatibilité s predchozimi verzemi GPL.
IFACC
IFACC jednotkapohybuvose, GOTO navesti
IFACC jednotkapohybuvose, CALL nazevpodprogramu
IFACC jednotkapohybuvose, nazevfunkce
jednotkapohybuvose nazev zafizeni druhu jednotka pohybu v ose
navesti nazev naveésti, na které je treba preskocit
nazevpodprogramu nazev podprogramu
nazevfunkce nazev funkce
Ovéreni toho, zda se jednotkapohybuvose definovana proménnou jednotkapohybuvose nachazi ve stavu
zrychleni.
Kdyz je podminka spinéna, preskoci na navesti nebo vyvold podprogram nazevpodprogramu nebo funkci
nazevfunkce.
IFAND

IFAND operandl, operand2, hodnotaovereni, GOTO navesti
IFAND operandl, operand2, hodnotaovereni, CALL nazevpodprogramu
IFAND operandl, operand2, hodnotaovereni, nazevfunkce
IFAND operandl1, operand2, hodnotaovereni THEN

instrukce

instrukce
ENDIF
IFAND operandl1, operand2, hodnotaovereni THEN

instrukce

instrukce
ELSE

instrukce

instrukce
ENDIF
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operandl konstanta nebo proménna nebo nazevzarizeni

operand2 konstanta nebo proménna nebo nazevzarizeni

hodnotaovereni kostanta. Hodnota pouzita pro ovéfeni vysledku operace. MZe nabyt
nasledujicich hodnot: TRUE 1, FALSE 0

navesti nazev naveésti, na které je treba preskocit

nazevpodprogramu nazev podprogramu

nazevfunkce nazev funkce

Jsou provadény dvé porovnani, prvni mezi operandl a operand2 a druhé mezi vysledkem prvniho porovnani
a hodnotaovereni.

Prvni porovnani spociva v binarnim soucinu AND mezi operandl a operand2. Oba operandy jsou povazovany
za masky bitl. KdyZ mé vysledek bindrniho sou¢inu AND alespofi jeden bit odligny od 0, vysledkem prvniho
porovnani je TRUE. Ten je poté porovnan s hodnotaovereni. KdyZ se obé hodnoty shoduji, bude proveden
skok na urc¢ené navésti nebo vyvolani funkce nebo podprogramu.

Ohledné podrobnéjsich informaci si prohlédnéte vazba IF-THEN-ELSE.

IFBIT
IFBIT maska, cislobitu, stav, GOTO navesti
IFBIT maska, cislobitu, stav, CALL nazevpodprogramu
IFBIT maska, cislobitu, stav, CALL nazevfunkce
IFBIT maska, cislobitu, stav THEN
instrukce
instrukce
ENDIF
IFBIT maska, cislobitu, stav THEN
instrukce
instrukce
ELSE
instrukce
instrukce
ENDIF
maska konstanta nebo proménna integer nebo nazevpocitadla nebo nazevportu.
Hodnota, kterou je tfeba ovéfit 5
cislobitu konstanta nebo proménna integer nebo nazevpocitadla. Cislo bitu (1+32)
stav prednastavena konstanta. Stav, ktery je tfeba ovéfit na masce.
Pfipustnymi hodnotami jsou:
ON zvoleny bit na 1
OFF zvoleny bit na 0
navesti naveésti skoku (GOTO)
nazevpodporogramu vyvolani podprogramu (CALL)
nazevfunkce nazev funkce

Ovéfeni jednotlivého bitu prochdzeného parametru maska. Argument maska musi mit moznost odpovidat
hodnoté celého ¢isla s maximem 32 bit{. Cislo, které ma byt pfifazeno proménné cislobitu za tcelem
identifikace bitu, ktery ma byt ovéren, se pohybuje od 1 do 32. Kdyz je podminka uvedena v parametru stav
ovérena, preskoci na navesti nebo vyvold nazevpodprogramu nebo nazevfunkce.

Ohledné podrobnéjsich informaci si prohlédnéte vazba IE-THEN-ELSE.

IFBLACKBOX
IFBLACKBOX GOTO navésti
IFBLACKBOX CALL nazevpodporogramu
IFBLACKBOX nazevfunkce
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navesti nazev naveésti, na které je treba preskocit
nazevpodprogramu nazev podprogramu
nazevfunkce nazev funkce

Kdyz je zdznam aktivni, prfeskoCi na navésti nebo vyvola nazevpodprogramu nebo funkci nazevfunkce.
PrecCtéte si také STARTBLACKBOX, PAUSEBLACKBOX a ENDBLACKBOX.

IFCHANGEVEL
IFCHANGEVEL jednotkapohybuvose [, stav], GOTO navesti
IFCHANGEVEL jednotkapohybuvose [, stav], CALL nazevpodprogramu
IFCHANGEVEL jednotkapohybuvose [, stav], nazevfunkce
jednotkapohybuvose nazev zafizeni druhu jednotka pohybu v ose
stav druh zmény. Pfipustnymi hodnotami jsou: POSITIVE, NEGATIVE
navesti nazev naveésti, na které je tfeba preskocit
nazevpodprogramu nazev podprogramu
nazevfunkce nazev funkce

Slouzi k ovéreni uskute¢néni zmény rychlosti jednotky pohybu v ose.

Kdyz jednotka pohybu v ose definované proménnou jednotkapohybuvose provadi zménu rychlosti béhem
presunu, bude proveden skok na navesti nebo vyvolani nazevpodprogramu nebo nazevfunkce.
Parametr stav upresnuje, zda doslo ke zvyseni (POSITIVE) nebo ke snizeni (NEGATIVE) rychlosti.

IFCOUNTER
IFCOUNTER nazevpocitadla, operator srovnani, hodnota, GOTO navesti
IFCOUNTER nazevpocitadla, operator srovnani, hodnota, CALL
nazevpodporgramu
IFCOUNTER nazevpocitadla, operator srovnani, hodnota, nazevfunkce
IFCOUNTER nazevpromenne, operator srovnani, hodnota THEN
instrukce
instrukce
ENDIF
IFCOUNTER nazevpromenne, operator srovnani, hodnota THEN
instrukce
instrukce
ELSE
instrukce
instrukce
ENDIF
nazevpocitadla nazev pocitadla
operator porovnani k symbolim, které mohou byt pouZity pro provedeni porovnani, patfi:
< (mensi) = (rovny)
> (vétsi) =< (mensi rovny)
>= (vétsi rovny) <> (odlisny)
hodnota konstanta nebo proménnd nebo nazevpocitadla
navesti nazev naveésti, na které mé byt proveden skok
nazevpodporogramu nazev podprogramu
nazevfunkce nazev funkce

Tato instrukce provadi ovéreni pocitadla.

Kdyz je obsah pocitadla definovan v proménné nazevpocitadla, ovéfi podminku ur¢enou operatorem
porovnani s hodnotou vyjadifenou proménnou hodnota, bude proveden skok na navésti urcené parametrem
navesti nebo vyvolani podprogramu definovaného parametrem nazevpodprogramu nebo funkce definované
parametrem nazevfunkce.
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Ohledné podrobnéjsich informaci si prohlédnéte vazba IF-THEN-ELSE.

IFDEC

IFDEC
IFDEC
IFDEC

jednotkapohybuvose
navesti
nazevpodprogramu
nazevfunkce

jednotkapohybuvose, GOTO navesti
jednotkapohybuvose, CALL nazevpodprogramu
jednotkapohybuvose, nazevfunkce

nazev zafizeni druhu jednotka pohybu v ose
nazev naveésti, na které je treba preskocit
nazev podprogramu

nazev funkce

Ovéreni toho, zda se jednotkapohybuvose definovana proménnou jednotkapohybuvose nachazi ve stavu

zpomaleni.

Kdyz je podminka spinéna, preskoci na navesti nebo vyvold podprogram nazevpodprogramu nebo funkci

nazevfunkce.

IFDIR

IFDIR
IFDIR
IFDIR

IFDIR
instrukce
instrukce

ENDIF

IFDIR
instrukce
instrukce

ELSE
instrukce
instrukce

ENDIF

jednotkapohybuvose
smer

navésti
nazevpodporogramu
nazevfunkce

jednotkapohybuvose, smer, GOTO navesti
jednotkapohybuvose, smer, CALL nazevpodprogramu
jednotkapohybuvose, smer, nazevfunkce

jednotkapohybuvose, smer THEN

jednotkapohybuvose, smer THEN

nazev zafizeni druhu jednotka pohybu v ose

smér jednotky pohybu v ose. Pfipustnymi hodnotami jsou:
POSITIVE kladny smér jednotky pohybu v ose
NEGATIVE zaporny smér jednotky pohybu v ose

nazev naveésti, na které méd byt proveden skok

nazev podprogramu

nazev funkce

Ovéreni aktualniho sméru jednotky pohybu v ose.

Kdyz se jednotka pohybu v ose pohybuje ve sméru uréeném proménnou smer, bude proveden skok na
navesti nebo vyvolani nazevpodrogramu nebo nazevfunkce.

Ohledné podrobnéjsich informaci si prohlédnéte vazba IF-THEN-ELSE.

IFERRAN

IFERRAN
IFERRAN

IFERRAN

IFERRAN

nazevpocitadla, operator porovnani, hodnota, GOTO navesti
nazevpocitadla, operator porovnani, hodnota, CALL
nazevpodprogramu

nazevpocitadla, operator porovnani, hodnota, nazevfunkce

nazevpocitadla, operator porovnani, hodnota THEN
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instrukce
instrukce
ENDIF
IFERRAN nazevpocitadla, operator porovnani, hodnota THEN
instrukce
instrukce
ELSE
instrukce
instrukce
ENDIF
jednotkapohybuvose nazev zafizeni druhu jednotka pohybu v ose
operator porovnani k symbolGm, které mohou byt pouZity pro provedeni porovnani, patfi:
< (mensi) = (rovny)
> (vétsi) =< (mensi rovny)
>= (vétsi rovny) <> (odlisny)
hodnota konstanta nebo proménna nebo nazevpocitadla
navésti nazev navésti, na které ma byt proveden skok
nazevpodporogramu nazev podprogramu
nazevfunkce nazev funkce

Ovéreni hodnoty chyby sledovani (chyby smycky) jednotky pohybu v ose definované v proménné
jednotkapohybuvose.

Kdyz chyba smycky jednoktypohybuvose ovéfi spinéni podminky vyjadrené operatorem porovnani s
hodnotou vyjadrfenou parametrem hodnota, bude proveden skok na navesti nebo vyvolani podprogramu
nazevpodprogramu nebo funkce nazevfunkce.

Ohledné podrobnéjsich informaci si prohlédnéte vazba IF-THEN-ELSE.

IFERROR
IFERROR cislo, OZNpol, GOTO navesti
IFERROR cislo, OZNpol, CALL navesti
IFERROR cislo, OZNpol, nazevfunkce
IFERROR nazevzarizeni, stav,0ZNpol, GOTO navesti
IFERROR nazevzarizeni, stav,0ZNpol, CALL navesti
IFERROR nazevzarizeni, stav,0ZNpol, nazevfunkce
cislo DEFMSG nebo konstanta nebo proménna integer
nazevzarizeni nazev zafizeni
stav prednastavena konstanta. Mﬁie nabyt nasledujicich hodnot: ON, OFF
OZNpol konstanta nebo proménna. Ciselnd hodnota pouzivana v grafickych
zobrazenich
navesti nazev naveésti, na které je treba preskocit
nazevfunkce nazev funkce

Ovéreni chyby aktivniho cyklu.

Kdyz je chyba cyklu identifikovana parametry cislo a OZNpol nebo parametry nazevzarizeni, stav a OZNpol
aktivni, bude proveden skok na navesti nebo vyvolani funkce nazevfunkce, Parametr cislo miize
identifikovat chybu cyklu modulu (tedy hodnotu celého cisla) nebo skupiny (v tomto pfipadé se pouziva
DEFMSG).

Parametr nazevzarizeni je nazev zafizeni a parametr stav predstavuje stav ON/OFF, ve kterém se musi
nachazet zafizeni v okamziku vytvoreni chyby.

Parametr OZNpol je volitelny parametr, ktery vymezuje Ciselnou hodnotu pouzitou pro tfidéni chyb cykiu do
odliSnych poli. Musi odpovidat hodnoté v programu pro tvorbu grafickych znazoméni pro konkrétni zobrazovaci
pole. Kdyz neni tfeba uvadét specifické pole, uvadi se prednastavena konstanta NOPLACE. Rozsah
nastavitelnych hodnot je od 0 (NOPLACE) do 1023.

KdyZ je instrukce pouZita, aniz by byla sprava alarml aktivovédna, bude vytvorena chyba systému.

Viz také instrukce ERROR.
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IFFLAG

IFFLAG
IFFLAG
IFFLAG

IFFLAG

nazevpriznaku, stav, GOTO navesti
nazevpriznaku, stav, CALL nazevpodprogramu
nazevpriznaku, stav, nazevfunkce

nazevpriznaku, stav THEN

instrukce
instrukce

ENDIF

IFFLAG
instrukce
instrukce

ELSE
instrukce
instrukce

nazevpriznaku, stav THEN

ENDIF

nazevpriznaku

stav

navesti

nazevpodporogramu

nazevfunkce

Ovéreni logického stavu pfiznaku.

nazev zafizeni druhu pfiznaku

prednastavena konstanta. Stav, ktery ma byt ovéren. Pfipustnymi
hodnotami jsou:

ON zapnuty

OFF vypnuty

nazev navésti, na které ma byt proveden skok

nazev podprogramu

nazev funkce

Kdyz se pfiznak definovany promé&nnou nazevpriznaku nachazi ve stavu uvedeném parametrem stav, bude
proveden skok na navesti nebo vyvolani prodprogramu nazevpodprogramu nebo funkce nazevfunkce.
Ohledné podrobnéjsich informaci si prohlédnéte vazba IF-THEN-ELSE.

IFINPUT

IFINPUT
IFINPUT
IFINPUT

IFINPUT

nazevvstupu, stav, GOTO navesti
nazevvstupu, stav, CALL nazevpodprogramu
nazevvstupu, stav, nazevfunkce

nazevvstupu, stav THEN

instrukce
instrukce

ENDIF

IFINPUT
instrukce
instrukce

ELSE
instrukce

instrukce

ENDIF

nazevvstupu
stav

navesti

nazevpodprogramu

nazevvstupu, stav THEN

nazev vstupu

prednastavena konstanta. Stav, ktery ma byt ovéren
Pfipustnymi hodnotami jsou:

- ON zapnuty
- OFF vypnuty

nazev naveésti, na které je tfeba preskocit

nazev podprogramu
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nazevfunkce nazev funkce

Ovéreni logického stavu vstupu.

Kdyz se vstup definovany proménnou nazevvstupu nachazi ve stavu uvedeném parametrem stav, bude
proveden skok na navesti nebo vyvolani prodprogramu nazevpodprogramu nebo funkce nazevfunkce.
Ohledné podrobnéjsich informaci si prohlédnéte vazba IF-THEN-ELSE.

IFMESSAGE
IFMESSAGE cislo, OZNpol, GOTO navesti
IFMESSAGE cislo, OZNpol, CALL navesti
IFMESSAGE cislo, OZNpol, nazevfunkce
cislo DEFMSG nebo konstanta nebo proménna integer
OZNpol konstanta nebo proménna. Ciselnd hodnota pouzivana v grafickych
zobrazenich
navesti nazev naveésti, na které je treba preskocit
nazevfunkce nazev funkce

Ovéreni aktivniho hlaseni.

Kdyz je hlaseni identifikované parametry cislo a OZNpol aktivni, bude proveden skok na navesti nebo
vyvolani funkce nazevfunkce, Parametr OZNpol je volitelny parametr, ktery vymezuje Ciselnou hodnotu
pouzitou pro tfidéni chyb cyklu do odliSnych poli. Musi odpovidat hodnoté v programu pro tvorbu grafickych
znazorméni pro konkrétni zobrazovaci pole. Kdyz neni tfeba uvadét specifické pole, uvadi se prednastavena
konstanta NOPLACE. Rozsah nastavitelnych hodnot je od 0 (NOPLACE) do 1023.

KdyZ je instrukce pouZita, aniz by byla sprava alarml aktivovédna, bude vytvorena chyba systému.

Viz také instrukce MESSAGE.

IFOR
IFOR operandl, operand2, hodnotaovereni, GOTO navesti
IFOR operandl, operand2, hodnotaovereni, CALL nazevpodprogramu
IFOR operandl, operand2, hodnotaovereni, nazevfunkce
IFOR operandl, operand2, hodnotaovereni THEN
instrukce
instrukce
ENDIF
IFOR operandl, operand2, hodnotaovereni THEN
instrukce
instrukce
ELSE
instrukce
instrukce
ENDIF
operand1 konstanta nebo proménnd nebo nazevzarizeni
operand2 konstanta nebo proménnd nebo nazevzarizeni
hodnotaovereni konstanta. Hodnota pouzita pro ovéreni vysledku operace.
MdzZe nabyt nasledujicich hodnot:
TRUE 1
FALSE 0
navesti nazev naveésti, na které mé byt proveden skok
nazevpodporogramu nazev podprogramu
nazevfunkce nazev funkce

Jsou provadény dvé porovnani, prvni mezi operandl a operand2 a druhé mezi vysledkem prvniho porovnani
a hodnotaovereni.
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Prvni porovnani spociva v binarnim souc¢tu OR mezi operandl1 a operand2. Oba operandy jsou povazovany
za masky bitl. KdyZ mé vysledek bindrniho sou¢tu OR alespori jeden bit odli$ny od 0, vysledkem prvniho
porovnani je TRUE. Ten je poté porovnan s hodnotaovereni. KdyZ se obé hodnoty shoduji, bude proveden
skok na urc¢ené navésti nebo vyvolani funkce nebo podprogramu.

Ohledné podrobnéjsich informaci si prohlédnéte vazba IE-THEN-ELSE.

IFOUTPUT

IFOUTPUT
IFOUTPUT
IFOUTPUT

IFOUTPUT
instrukce
instrukce

ENDIF

IFOUTPUT
instrukce
instrukce

ELSE
instrukce
instrukce

ENDIF

nazevvystupu
stav

naveésti

nazevpodporogramu

nazevfunkce

Ovéreni logického stavu vystupu.

nazevvystupu, stav, GOTO navesti
nazevvystupu, stav, CALL nazevpodprogramu
nazevvystupu, stav, nazevfunkce

nazevvystupu, stav THEN

nazevvystupu, stav THEN

nazev vystupu

prednastavena konstanta. Predstavuje stav, ktery ma byt ovéren na
vystupu.

Pfipustnymi hodnotami jsou:

ON zapnuty

OFF vypnuty

nazev navésti, na které ma byt proveden skok

nazev podprogramu

nazev funkce

Kdyz se vystup definovany proménnou nazevvystupu nachazi ve stavu uvedeném parametrem stav, bude
proveden skok na navesti nebo vyvolani prodprogramu nazevpodprogramu nebo funkce nazevfunkce.
Ohledné podrobnéjsich informaci si prohlédnéte vazba IF-THEN-ELSE.

IFQUOTER

IFQUOTER
IFQUOTER

IFQUOTER

IFQUOTER
instrukce
instrukce

ENDIF

IFQUOTER
instrukce
instrukce

ELSE
instrukce
instrukce

ENDIF

jednotkapohybuvose, operator porovnani, hodnota, GOTO navesti
jednotkapohybuvose, operator porovnani, hodnota, CALL
nazevpodprogramu

jednotkapohybuvose, operator porovnani, hodnota, nazevfunkce

jednotkapohybuvose, operator porovnani, hodnota THEN

jednotkapohybuvose, operator porovnani, hodnota THEN
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jednotkapohybuvose
operator porovnani

hodnota

naveésti
nazevpodporogramu
nazevfunkce

nazev zafizeni druhu jednotka pohybu v ose

k symbollm, které mohou byt pouZity pro provedeni porovnani, patfi:
< (mensi) = (rovny)

> (vétsi) =< (mensi rovny)

>= (vétsi rovny) <> (odlisny)

konstanta nebo proménna nebo nazevpocitadla

nazev navésti, na které ma byt proveden skok

nazev podprogramu

nazev funkce

Ovéreni realné polohy vyjadrené proménnou jednotkapohybuvose.

Kdyz hodnota proménné jednotkapohybuvose ovéfi spinéni podminky vyjadrené operatorem porovnani s
hodnotou vyjadifenou parametrem hodnota, bude proveden skok na navesti nebo vyvolani podprogramu
nazevpodprogramu nebo funkce nazevfunkce.

Ohledné podrobnéjsich informaci si prohlédnéte vazba IF-THEN-ELSE.

IFQUOTET

IFQUOTET
IFQUOTET

IFQUOTET

IFQUOTET
instrukce
instrukce

ENDIF

IFQUOTET
instrukce
instrukce

ELSE
instrukce
instrukce

ENDIF

jednotkapohybuvose
operator porovnani

hodnota

navésti
nazevpodporogramu
nazevfunkce

jednotkapohybuvose, operator porovnani, hodnota, GOTO navesti
jednotkapohybuvose, operator porovnani, hodnota, CALL
nazevpodprogramu

jednotkapohybuvose, operator porovnani, hodnota, nazevfunkce

jednotkapohybuvose, operator porovnani, hodnota THEN

jednotkapohybuvose, operator porovnani, hodnota THEN

nazev zafizeni druhu jednotka pohybu v ose

k symbolGm, které mohou byt pouZity pro provedeni porovnani, patfi:
< (mensi) = (rovny)

> (vétsi) =< (mensi rovny)

>= (vétsi rovny) <> (odlisny)

konstanta nebo proménna nebo nazevpocitadla

nazev navésti, na které ma byt proveden skok

nazev podprogramu

nazev funkce

Ovéreni teoretické polohy vyjadrené proménnou jednotkapohybuvose.

Kdyz hodnota proménné jednotkapohybuvose ovéfi spinéni podminky vyjadrené operatorem porovnani s
hodnotou vyjadrfenou parametrem hodnota, bude proveden skok na navesti nebo vyvolani podprogramu
nazevpodprogramu nebo funkce nazevfunkce.

Ohledné podrobnéjsich informaci si prohlédnéte vazba IE-THEN-ELSE.

IFRECEIVED

IFRECEIVED
IFRECEIVED
IFRECEIVED

[zdroj, ] identifikator, GOTO navesti
[zdroj, ] identifikator, CALL nazevpodprogramu
[zdroj, ] identifikator, nazevfunkce
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zdroj konstanta retézec retézec

identifikator konstanta fetézec retézec

navesti nazev naveésti, na které je treba preskocit
nazevpodprogramu nazev podprogramu

nazevfunkce nazev funkce

Ovéruje, zda byla spinéna instrukce RECEIVE.

V pfipadé, Ze byla néktera predchazejici instrukce RECEIVE splnéna, bude proveden skok na navesti nebo
vyvolani podprogramu nazevpodprogramu nebo funkce nazevfunkce.

Viz také instrukce RECEIVE, WAITRECEIVE, SEND.

IFREG
IFREG jednotkapohybuvose, GOTO navesti
IFREG jednotkapohybuvose, CALL nazevpodprogramu
IFREG jednotkapohybuvose, nazevfunkce
jednotkapohybuvose nazev zafizeni druhu jednotka pohybu v ose
navesti nazev naveésti, na které je treba preskocit
nazevpodprogramu nazev podprogramu
nazevfunkce nazev funkce

Ovéreni toho, zda se jednotkapohybuvose definovana proménnou jednotkapohybuvose nachazi ve stavu

rezimu.
Kdyz je podminka spinéna, preskoci na navesti nebo vyvold podprogram nazevpodprogramu nebo funkci
nazevfunkce.
IFSAME
IFSAME operandl1, operand2, GOTO navesti
IFSAME operandl, operand2, CALL nazevpodprogramu
IFSAME operandl1, operand2, nazevfunkce
operand1 proménna nebo nazevzarizeni
operand2 proménna nebo nazevzarizeni
navesti nazev naveésti, na které je tfeba preskocit
nazevpodprogramu nazev podprogramu
nazevfunkce nazev funkce

Ovéreni mezi dvéma operandy.

Ovéfuje, zda se hodnoty definované v operandl a operand2 se vztahuji na stejné zafizeni nebo na stejnou
oblast paméti.

Po spInéni ovéreni mezi dvéma operandy bude proveden skok na navesti nebo vyvolani podgrogramu
nazevpodprogramu nebo vyvolani funkce nazevfunkce.

IFSTILL
IFSTILL jednotkapohybuvose, GOTO navesti
IFSTILL jednotkapohybuvose, CALL nazevpodprogramu
IFSTILL jednotkapohybuvose, nazevfunkce
jednotkapohybuvose nazev zafizeni druhu jednotka pohybu v ose
navesti nazev naveésti, na které je tfeba preskocit
nazevpodprogramu nazev podprogramu
nazevfunkce nazev funkce

Ovéreni toho, zda je jednotkapohybuvose definovana proménnou jednotkapohybuvose zastavena v poloze
urcené parametrem ,poloha".
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Kdyz je podminka spinéna, preskoCi na navesti nebo vyvold podprogram nazevpodprogramu nebo funkci
nazevfunkce.
Viz také IFTARGET a IFWIN.

IFSTR
IFSTR retezecl, operator porovnani, retezec2, GOTO navesti
IFSTR retezecl, operator porovnani, retezec2, CALL nazevpodprogramu
IFSTR retezecl, operator porovnani, retezec2, nazevfunkce
IFSTR retezecl, operator porovnani, retezec2 THEN
instrukce
instrukce
ENDIF
IFSTR retezecl, operator porovnani, retezec2 THEN
instrukce
instrukce
ELSE
instrukce
instrukce
ENDIF
retezecl proménna druhu fetézec. Prvni fetézec ASCII
operator porovnani K symbol@m, které mohou byt pouzity pro provedeni porovnani fetézcd,
patfi:
< (mensi) = (rovny)
> (vétsi) =< (mensi rovny)
>= (vétsi rovny) <> (odlisny)
retezec2 proménna druhu fetézec. Druhy fetézec ASCII
naveésti nazev navésti, na které ma byt proveden skok
nazevpodporogramu nazev podprogramu
nazevfunkce nazev funkce

Ovéreni fet&zcl ASCII.

Kdyz hodnota definovana v parametru retezecl ovéfi splnéni podminky vyjadrené operatorem porovnani s
fetézcem obsazenym v parametru retezec2, bude proveden skok na navesti nebo vyvolani podprogramu
nazevpodprogramu nebo funkce nazevfunkce.

Ohledné podrobnéjsich informaci si prohlédnéte vazba IF-THEN-ELSE.

IFTARGET
IFTARGET jednotkapohybuvose, GOTO navesti
IFTARGET jednotkapohybuvose, CALL nazevpodprogramu
IFTARGET jednotkapohybuvose, nazevfunkce
jednotkapohybuvose nazev zafizeni druhu jednotka pohybu v ose
navesti nazev naveésti, na které je tfeba preskocit
nazevpodprogramu nazev podprogramu
nazevfunkce nazev funkce

Ovéreni toho, zda jednotka pohybu v ose definovana proménnou jednotkapohybuvose dosahla
naprogramované finalni polohy. I kdyz jednotka pohybu v ose dosahla finaini cilové polohy, nemusi byt
bezpodminéné zastavena; obvykle jesté musi provést kompenzaci chyby smycky. Kdyz je podminka spinéna,
preskoCi na navesti nebo vyvold podprogram nazevpodprogramu nebo funkci nazevfunkce.

Viz také IFSTILL a IFWIN.
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IFTASKHOLD
IFTASKHOLD nazevulohy, GOTO navesti
IFTASKHOLD nazevulohy, CALL navesti
IFTASKHOLD nazevulohy, nazevfunkce
nazevulohy nazev paralelni Ulohy
navesti nazev naveésti, na které je treba preskocit
nazevpodprogramu nazev podprogramu
nazevfunkce nazev funkce

Ovéfuje, zda je uloha pozastavena (stav HOLD).
Kdyz je uloha s nazvem nazevulohy pozastavena, bude proveden skok na navesti nebo vyvolani
podprogramu ur¢eného parametrem nazevpodprogramu nebo funkce ur¢ené parametrem nazevfunkce.

IFTASKRUN
IFTASKRUN nazevulohy, GOTO navesti
IFTASKRUN nazevulohy, CALL nazevpodprogramu
IFTASKRUN nazevulohy, nazevfunkce
nazevulohy nazev paralelni Ulohy
navesti nazev naveésti, na které je tfeba preskocit
nazevpodprogramu nazev podprogramu
nazevfunkce nazev funkce

Ovérfuje, zda je Uloha provadéna.
Kdyz je Uloha ndzvem nazevulohy provadéna, bude proveden skok na navesti nebo vyvolani podprogramu
urceného parametrem nazevpodprogramu nebo funkce uréené parametrem nazevfunkce.

IFTIMER
IFTIMER nazevcasovace, operator porovnani, hodnota, GOTO navesti
IFTIMER nazevcasovace, operator porovnani, hodnota, CALL
nazevpodprogramu
IFTIMER nazevcasovace, operator porovnani, hodnota, CALL nazevfunkce
IFTIMER nazevcasovace, operator porovnani, hodnota THEN
instrukce
instrukce
ENDIF
IFTIMER nazevcasovace, operator porovnani, hodnota THEN
instrukce
instrukce
ELSE
instrukce
instrukce
ENDIF
nazevcasovace nazev zafizeni druhu ¢asovacd
operator porovnani K symbol@m, které mohou byt pouZity pro provedeni porovnani Fetézcd,
patfi:

< (mensi) = (rovny)
> (vétsi) =< (mensi rovny)
>= (vétsi rovny) <> (odlisny)
hodnota konstanta nebo proménnd nebo nazevcasovace Hodnota, na které ma byt
provedeno porovnani
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navesti nazev navésti, na které ma byt proveden skok
nazevpodporogramu nazev podprogramu
nazevfunkce nazev funkce

Ovéreni ¢asovace.

Kdyz obsah ¢asovace nazevcasovace ovéfi splnéni podminky vyjadrené operatorem porovnani s
hodnotou vyjadrenou parametrem hodnota, bude proveden skok na navesti nebo vyvolani podprogramu
nazevpodprogramu nebo funkce nazevfunkce.

Ohledné podrobnéjsich informaci si prohlédnéte vazba IE-THEN-ELSE.

IFVEL
IFVEL jednotkapohybuvose, operator porovnani, hodnota, GOTO navesti
IFVEL jednotkapohybuvose, operator porovnani, hodnota, CALL
nazevpodprogramu
IFVEL jednotkapohybuvose, operator porovnani, hodnota, nazevfunkce
IFVEL jednotkapohybuvose, operator porovnani, hodnota THEN
instrukce
instrukce
ENDIF
IFVEL jednotkapohybuvose, operator porovnani, hodnota THEN
instrukce
instrukce
ELSE
instrukce
instrukce
ENDIF
jednotkapohybuvose nazev zafizeni druhu jednotka pohybu v ose
operator porovnani k symbolGm, které mohou byt pouZity pro provedeni porovnani, patfi:
< (mensi) = (rovny)
> (vétsi) =< (mensi rovny)
>= (vétsi rovny) <> (odlisny)
naveésti nazev navésti, na které ma byt proveden skok
nazevpodporogramu nazev podprogramu
nazevfunkce nazev funkce

Ovéreni aktualni rychlosti jednotky pohybu v ose.

Kdyz rychlost jednotky pohybu v ose uréené parametrem jednotkapohybuvose ovéfi splnéni podminky
vyjadrené operatorem porovnani s hodnotou vyjadrenou parametrem hodnota, bude proveden skok na
navesti nebo vyvolani podprogramu nazevpodprogramu nebo funkce nazevfunkce.

Ohledné podrobnéjsich informaci si prohlédnéte vazba IF-THEN-ELSE.

IFWIN
IFWIN jednotkapohybuvose, GOTO navesti
IFWIN jednotkapohybuvose, CALL nazevpodprogramu
IFWIN jednotkapohybuvose, nazevfunkce
jednotkapohybuvose nazev zafizeni druhu jednotka pohybu v ose
navesti nazev naveésti, na které je tfeba preskocit
nazevpodprogramu nazev podprogramu
nazevfunkce nazev funkce

Ovéreni toho, zda jednotka pohybu v ose definovana proménnou jednotkapohbyuvose vstoupila dovnit¥
okna dosaZeni polohy (viz Konvence a terminologie).
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Kdyz je podminka spinéna, preskoCi na navesti nebo vyvold podprogram nazevpodprogramu nebo funkci
nazevfunkce.
Viz také IFTARGET a IFSTILL.

IFXOR
IFXOR operandl, operand2, hodnotaovereni, GOTO navesti
IFXOR operandl, operand2, hodnotaovereni, CALL nazevpodprogramu
IFXOR operandl, operand2, hodnotaovereni, nazevfunkce
IFXOR operandl, operand2, hodnotaovereni THEN
instrukce
instrukce
ENDIF
IFXOR operandl, operand2, hodnotaovereni THEN
instrukce
instrukce
ELSE
instrukce
instrukce
ENDIF
operandl konstanta nebo proménna nebo nazevzarizeni
operand2 konstanta nebo proménna nebo nazevzarizeni
hodnotaovereni kostanta. Hodnota pouzita pro ovéfeni vysledku operace. MZe nabyt
nasledujicich hodnot: TRUE 1,FALSE 0
navesti nazev naveésti, na které je treba preskocit
nazevpodprogramu nazev podprogramu
nazevfunkce nazev funkce

Jsou provadény dvé porovnani, prvni mezi operandl a operand2 a druhé mezi vysledkem prvniho porovnani
a hodnotaovereni.

Prvni porovnani spociva v exkluzivnim binarnim souc¢tu XOR mezi operandl a operand2. Oba operandy jsou
povazovany za masky bitd. KdyZ mé vysledek exkluzivniho bindrmiho souc¢tu XOR alespofi jeden bit odligny od
0, vysledkem prvniho porovnani je TRUE. Ten je poté porovnan s hodnotaovereni. Kdyz se obé hodnoty
shoduji, bude proveden skok na ur¢ené navésti nebo vyvolani funkce nebo podprogramu.

Ohledné podrobnéjsich informaci si prohlédnéte vazba _IF-THEN-ELSE.

ONERRSYS
ONERRSYS nazevfunkce
nazevfunkce nazev funkce

Slouzi k aktivaci spravy chyb systému. Béznym chovanim fizeni pfi vyskytu chyby systému je ukonceni vSech
dloh. Sprava chyb systému vSak umoZfiuje zabranit ukonceni dloh, pro které byla aktivovana.

PFi vyskytu chyby systému bude provedena funkce nazevfunkce. Ukolem této funkce je analyzovat chybu
systému a provést vhodna opatfeni pro zabezpeceni stroje.

Funkce nazevfunkce podléha dvéma omezenim.

Prvnim je akceptovani nize uvedenych parametri:

« Cislo chyby systému jako Integer

e Uloha, ve které se vyskytla chyba jako Function

e zafizeni, které vytvofilo chybu jako device

Druhym je podminka, Zze nesmi obsahovat urcity pocet instrukci GPL. Viz seznam instrukci nepouzitelnych v
ramci preruseni (interrupt).

V pfipadé vicenasobnych Chyb Systému bude funkce vyvolana jednou pro kazdou vytvorenou chybu, a to
sekvenénim zplisobem. KdyZ samotna funkce vytvofi Chybu Systému, budou ukonéeny v&echny dlohy.
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Béhem provadéni funkce bude Uloha, pro kterou byla aktivovana sprava chyb, zastavena a bude obnovena
teprve po skonceni prvni funkce vyvolané instrukci ONERRSYS. Konkrétné bude provadéni Ukolu obnoveno
opétovnym provedenim pfikazu preruseného chybou systému.
Cyklus hlavni ¢asti kddu (Main) se spravou Chyb
ONFLAG
ONFLAG nazevpriznaku, [stav,] nazevfunkce[,argumenty]
nazevpriznaku nazev zafizeni priznak
stav prednastavena konstanta. Stav, ktery ma byt ovéren.
Pfipustnymi hodnotami jsou:
- ON zapnuty
- OFF vypnuty
nazevfunkce nazev funkce
argumenty pfipadné argumenty funkce
Slouzi k aktivaci softwarového preruseni Ulohy, ve které je provedena, pfifazeného stavu uvedeného priznaku.
Pfi prepnuti pfiznaku do uvedeného stavu (interrupt) bude provadéni Glohy preruseno a bude spusténa funkce
uréena parametrem nazevfunkce. Po ukonceni tohoto provadéni bude Gloha obnovena od stavu, ve kterém
byla pferusena. Funkce provedenad pfi vyskytu pferuseni (interrupt) podiéha omezeni. Pfedevsim tomu, Ze ne
vSechny instrukce GPL se mohou objevit v téle funkce. Ucelem tohoto omezeni je zabranit situacim kritického
zablokovani kddu GPL nebo dlouhym ¢ekanim. Viz seznam instrukci nespustitelnych v rdmci preruseni
(interrupt).
Kdyz je argument stav vynechan, funkce bude vyvolana pfi kazdé zméné stavu pfiznaku.
Ovéreni stavu piznaku bude provedeno kazdych 5 ms, od zmény pfiznaku po spusténi funkce tedy mize
uplynout maximalné 5 ms.
Neni mozné definovat vice instrukci ONFLAG na stejném pfiznaku.
V Uloze argumentl funkce definované parametrem nazevfunkce nelze pouzit vektory nebo mistni matrice.
Viz také instrukce DELONFLAG, ONINPUT, DELONINPUT.
ONINPUT
ONINPUT nazevvstupu, [stav,] nazevfunkce [,argumenty]
nazevvstupu nazev vstupu
stav prednastavena konstanta. Stav, ktery ma byt ovéren.
Pfipustnymi hodnotami jsou:
ON zapnuty
OFF vypnuty
nazevfunkce nazev funkce
argumenty pfipadné argumenty funkce

Slouzi k aktivaci softwarového preruseni Ulohy, ve které je provedena, pfifazeného stavu uvedeného vstupu.
Pfi pfepnuti vstupu do uvedeného stavu (interrupt) bude provadéni Glohy preruseno a bude spusténa funkce
ur¢end parametrem nazevfunkce. Po ukonceni tohoto provadéni bude Uloha obnovena od stavu, ve kterém
byla pferusena. Funkce provedena pfi vyskytu pferuseni (interrupt) podiéha omezeni. Pfedevsim tomu, ze ne
vSechny instrukce GPL se mohou objevit v téle funkce. UCelem tohoto omezeni je zabranit situacim kritického
zablokovani kédu GPL nebo dlouhym ¢ekanim. Viz seznam instrukci nespustitelnych v rdmci preruseni
(interrupt).

Kdyz je argument stav vynechan, funkce bude vyvolana pfi kazdé zméné stavu vstupu.

Ovéreni stavu vstupu je provadéno kazdych 5 ms, ke kterym je treba pficist 4 ms filtru na ochranu pred
odrazenim ve spravé vstupl, a proto pfed spusténim funkce miZe uplynout doba 9 ms.

Neni mozné definovat vice instrukci ONINPUT na stejném vstupu.

Viz také instrukce DELONINPUT, ONFLAG a DELONFLAG.
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REPEAT/ENDREP

REPEAT hodnota
instrukce
instrukce

ENDREP
hodnota konstanta nebo proménna nebo nazevpocitadla. PoCet opakovani

Slouzi k zopakovani provadeéni instrukci uzavienych mezi instrukci REPEAT a instrukci ENDREP, pficemz pocet
opakovani bude odpovidat hodnoté proménné hodnota.

Kdyz program narazi na instrukci ENDREP, pocitadlo poctu opakovani bude snizeno a v pfipadé, Ze nebude
mensi nebo rovné nule, blok instrukci bude znovu proveden pocinaje instrukci na radku nasledujicim po
REPEAT. Instrukce budou tedy provedeny nejméné jednou (i kdyz je parametr hodnota nulovy nebo zaporny).
Po skonceni opakovani bude provedena instrukce, kterd nasleduje po ENDREP.

Viz také instrukci FOR/NEXT.

; priklad cyklu, ktery pohybuje jednotkou pohybu v ose
; 10-krdt mezi dvéma polohami
Function Cyklus

Repeat 10

MovAbs jednotkapohybuvose, 100
waitinput spinac,ON
Movabs jednotkapohybuvose, -100
waitinput spinac, OFF
EndRep
Fret
RET
RET

zadny argument

Slouzi k ukonceni podprogramu s navratem na instrukci nasledujici bezprostredné po instrukci CALL pouzité k
vyvolani.
Viz také instrukce CALL.

Tato instrukce spolu s CALL predstavuje typicky zdroj chyb programovani. Doporucuje se proto vénovat
pozornost jejimu pouZiti, zejména se doporucuje umistovat podprocedury na konci funkce (po instrukci FRET),
aby se zabranilo ndhodnému provedeni kddu podprocedury, jakoby se jednalo o hlavni kéd. Vysledkem této
situace je v nejlepsim pfipadé chyba systému a v ostatnich pfipadech je vysledkem poruchové chovani stroje,
jehoz pficinu Ize obtizné urcit.

SELECT

SELECT nazevpromenne
CASE hodnota
instrukce
CASE hodnotal TO hodnota2
instrukce
CASE IS < = > hodnota
instrukce
CASE ELSE
instrukce
ENDSELECT
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pokyn musi byt nahrazen jednou z nasledujicich hodnot:
GOTO navesti
CALL nazevpodprogramu
[FCALL] nazevfunkce [parametrl,...parametrN]
[EXPR] proménna = vyraz
[EXPR] zafizeni = vyraz

nazevpromenne konstanta nebo proménna nebo nazevpocitadla
hodnota, hodnotal, hodnota2 konstanty integer

navesti nazev naveésti, na které je treba preskocit
nazevpodprogramu nazev podprogramu

nazevfunkce nazev funkce

parametrl...parametrN parametr predany funkci vyvolani

proménna nazev promeénné

zarizeni nazev zafizeni

vyraz souhrn operatort

Vicenasobna volba na zakladé hodnoty proménné nomevar. Bude proveden kdd, ktery se nachazi ve vétvi

CASE ovérené podminky. Vétev CASE - ELSE bude provedena v pfipadé, Ze nebyla uspokojena Zadna predesla

instrukce CASE.

Pro kazdou instrukci CASE (volitelnd funkce) miize byt pouze jedna instrukce GOTO, CALL nebo FCALL nebo
EXPR.

Mezi instrukcemi SELECT a ENDSELECT musi byt nejméné jedna instrukce CASE. Instrukce ENDSELECT
oznacuje konec instrukce SELECT.

Po kazdé instrukci CALL nebo FCALL nebo EXPR bude provadéni funkce pokracCovat na instrukci, ktera
nasleduje po instrukci ENDSELECT.

Server pohybu jednotek pohybu v oséach

TESTIPC

TESTIPC nazevlIPC, [, nazevpromennel [, nazevpromenneN, ...]], GOTO
navesti

TESTIPC nazevlIPC, [, nazevpromennel [, nazevpromenneN, ...]], CALL
nazevpodprogramu

TESTIPC nazevlIPC, [, nazevpromennel [, nazevpromenneN, ...]],
nazevfunkce

TESTIPC nazevIPC, matrice[radek], GOTO navesti

TESTIPC nazevIPC, matrice[radek], CALL nazevpodprogramu

TESTIPC nazevIPC, matrice[radek], nazevfunkce

TESTIPC nazevIPC, vektor, GOTO navesti

TESTIPC nazevIPC, vektor, CALL nazevpodprogramu

TESTIPC nazevIPC, vektor, nazevfunkce

nazevIPC konstanta retézec. Nazev IPC

nazevpromennell...nazevprom konstanta nebo proménna. Nazvy proménnych 1+N

enneN] .

matrice[radek] konstanta nebo proménna integer. Cislo radku matrice

vektor nazev vektoru

matrice nazev matrice

navesti nazev naveésti, na které je treba preskocit

nazevpodprogramu nazev podprogramu

nazevfunkce nazev funkce

Ovéreni a prijem pfikazu IPC.

PFi prvnim provedeni instrukce TESTIPC bude pfidélena sdilend pamét, jejiz velikost je vypoltena na zakladé
rozméru dat, ktera jsou odesilana. Maximalni velikost sdilené paméti je 64 Kb.

Sdilené paméti je pfifazen semafor, ktery umoZiuje synchronizovat provadéni loh, které do ni pfistupuiji.
Uloha, ktera pristupuje, ovéri pfitomnost zapnutého semaforu, pre¢te data ze sdilené paméti a poté vypne
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semafor. Poté bude provedena instrukce skoku na navésti nebo funkce ¢i podprogram, které byly popsany
jako posledni parametr instrukce TESTIPC.
Viz také SENDIPC a WAITIPC.

TESTMAIL

TESTMAIL postovnischranka, [nazevpromennel [,..nazevpromenneN]], GOTO
navesti

TESTMAIL postovnischranka, [nazevpromennel [,..nazevpromenneN]], CALL
navesti

TESTMAIL postovnischranka, [nazevpromennel [,..nazevpromenneN]],
nazevfunkce

TESTMAIL postovnischranka, matrice[radek], GOTO navesti

TESTMAIL postovnischranka, matrice[radek], CALL nazevpodprogramu

TESTMAIL postovnischranka, matrice[radek], nazevfunkce

postovnischranka konstanta nebo prom&nna integer (1+256). Cislo postovni schranky

[nazevpromennell,..nazevprom proménna integer. Nazvy proménnych 1+20

enneN]] .

matrice[radek] konstanta nebo proménna integer. Cislo fadku matrice

navesti nazev naveésti, na které je treba preskocit

nazevpodprogramu nazev podprogramu

nazevfunkce nazev funkce

Ovéreni a prijem hlaseni.

Prvni instrukce TESTMAIL aplikovana na postovnischranku vytvofi postovni schranku.

Kdyz se v postovni schrance postovnischranka nachazi hlaseni, data odeslana spolu s hlasenim budou
uloZzena do proménnych nazevpromenne (1+20) pouze v pfipadé, Ze jsou tyto proménné uvedeny v fadku
matrice uvedeném v matrice[radek]; dale bude proveden skok na navesti nebo vyvolani podprogramu
nebo nazevfunkce.

Béhem provadéni je kontrolovan soulad mezi pfedanymi daty a daty ocekavanymi instrukci.

Viz také instrukce SENDMAIL, WAITMAIL a ENDMAIL.

10.3.13 Rzné

CLEARERRORS
CLEARERRORS [OZNpol]
OZNpol konstanta nebo proménna. Jednad s o hodnotu pouzivanou v grafickych

zobrazenich

Jejim prostiednictvim provede dozorny PC vymazani vSech chyb cyklu, které byly predem odeslany instrukci
ERROR a které se tykaji modulu, ktery provede instrukci. Parametr OZNpol je volitelny parametr, ktery
vymezuje Ciselnou hodnotu pouzitou pro tfidéni chyb cyklu do odliSnych poli. Musi odpovidat hodnoté v
programu pro tvorbu grafickych znazorméni pro konkrétni zobrazovaci pole. Albatros Tuto identifikaci pouziva
pro spravu chyb cyklu v oddélenych fadach. Pro kazdé OZNpol je vytvorena jedna fada. Rozsah
nastavitelnych hodnot je od 0 (NOPLACE) do 1023. Kdyz parametr OZNpol neni uveden, bude provedeno
vymazani vSech chyb cyklu v prednastavené fadé i v pripadnych jinych fadach.

Viz také instrukce ERROR a DELERROR.

CLEARMESSAGES
CLEARMESSAGES [OZNpol]
OZNpol konstanta nebo proménna. Jednad s o hodnotu pouzivanou v grafickych

zobrazenich
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Jejim prostrednictvim provede dozorny PC vymazani vSech chyb cyklu, které byly predem odeslany instrukci
MESSAGE a které se tykaji modulu, ktery provede instrukci. Parametr OZNpol je volitelny parametr, ktery
vymezuje Ciselnou hodnotu pouzitou v grafickych zobrazenich pro tfidéni hlaseni do odliSnych poli. Musi
odpovidat hodnoté v programu pro tvorbu grafickych znazornéni pro konkrétni zobrazovaci pole. Albatros Tuto
identifikaci pouziva pro spravu hlaseni v oddélenych fadach. Pro kazdé OZNpol je vytvorena jedna fada.
Rozsah nastavitelnych hodnot je od 0 (NOPLACE) do 1023. Kdyz parametr OZNpol neni uveden, bude
provedeno vymazani vsech hlaseni v prednastavené fadé i v pfipadnych jinych radach.

Viz také instrukce MESSAGE a DELMESSAGE.

DEFMSG
Syntaxe
DEFMSG navesti [, predponajazykal], "retezechlaseni", ..., [,
predponajazykaN, "retezechlaseni"]
Argumenty
navesti mnemotechnicky nazev hlaseni, které ma byt zobrazeno
predponajazyka prednastavena konstanta. Jazyk, ve kterém je napsano hlaseni
retezechlaseni hlaseni, které ma byt zobrazeno. Musi byt zapsano v uvozovkach ("))
Popis

Slouzi k pfifazeni parametru navesti hlaseni. Instrukce DEFMSG musi byt deklarovana pred implementaci
funkci. Definovani hld$eni mdZe byt pouZito pouze uvniti souboru (nebo skupiny), ve kterém je deklarovano.
Je mozné vlozit hladeni v rlznych jazycich s pouzitim prednastavené konstanty predponajazyka (pro seznam
predpon jazyka si preCtéte kapitolu ,Importovat hldSeni*). V tomto pfipadé instrukce MESSAGE zobrazuje
hldseni v jazyce odpovidajicim jazyku aktualné pouzivanému pro Albatros. Hlaseni, kterému neni pfifazena
predpona, bude pouzito, kdyz aktudlné pouzivany jazyk neodpovida zadné z existujicich predpon.

Navésti jednotlivych jazykd musi byt napséna véechna na jednom Fadku nebo na vice fadcich s tim, Ze
pfechod na novy radek bude zadan prostfednictvim znaku "_", kterému predchazi mezera.

Instrukce DEFMSG miize byt predéna jako parametr nebo jako funkce. Pfi tomto postupu miZe byt funkce,
kterd ji pfijme, pouzita jako jeden ze tii argument( instrukci ERROR a MESSAGE. (Viz priklad 2).

Viz také instrukce MESSAGE, DELMESSAGE, ERROR, DELERROR.

Priklad 1
; prirazeni retézci hlaseni urcitému navésti
; bez volby jazyka
DEFMSG MSG_GRU_1 "Hl1aseni skupiny 1"

; pouziti definice _ o _
MESSAGE MSG_GRU_1 ; zobrazuje: "Hlaseni skupiny 1"

; prirazeni retézce hlaseni urcitému navésti

; S volbou jazyka

DEFMSG MSG_GRU_1 ITA ,Hlaseni skupiny 1*
ENG ,Message group 1°

; pouziti definice, kdyz je jazykem
; softwaru Albatros ENG _
MESSAGE MSG_GRU_1 ; zobrazuje: '"Message group 1"

Priklad 2 o
; Ve skupiné: o
DEFMSG MSG_TEST 'Chyba provadéni"

FUNCTION VyvolaTest
Test MSG_TEST
FRET

; V knihovné:
DEFMSG MSG_BASE "Signalizace chyby: $1"

FUNCTION Test
PARAM kod AS
ERROR MSG_BASE NOPLACE NOSTORE kod
FRET
; Zobrazena chyba cyklu je: Signalizace chyby: Chyba provadéni
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DELAY
DELAY hodnota
hodnota konstanta nebo proménna. Doba opozdéni vyjadrena v sekundach.

Vycka na uplynuti doby specifikované prostiednictvim parametru hodnota. Po uplynuti uvedeného c¢asového
intervalu bude provedena nasledujici instrukce. Minimalni nastavitelnd hodnota je 4 ms (0,004 sekundy).

DELERROR
DELERROR nazevzarizeni [,stav [, OZNpol [protokol]]
DELERROR cislo [, OZNpol [protokol]]
nazevzarizeni nazev zafrizeni
cislo DEFMSG nebo konstanta nebo proménna integer
OZNpol konstanta nebo proménna. Jedna s o hodnotu pouzivanou v grafickych
zobrazenich
stav pfednastavena konstanta. Mze nabyt nasledujicich hodnot: ON, OFF
protokol prednastavena Ciselnd konstanta nebo proménna typu celé Cislo (integer).

Mdze nabyt nasledujici hodnoty: STORE chyba ulozena do souboru,
NOSTORE chyba neuloZena do souboru

Slouzi k provedeni vymazani chyby cyklu dozornym PC odeslané predtim instrukci ERROR.

V pfipadé uvedeni nazvu zafizeni bude namisto Cisla pfedan dozornému PC druh a logickd adresa zafizeni. Aby
meélo vymazani ucinek, vSechny hodnoty nastavené v parametrech se musi shodovat s témi, které se
pouzivaji pro vytvoreni chyby. Nastaveni parametru protokol na STORE znamena zaregistrovani chyby cyklu
do souboru zdznam{ chyb aktualniho mésice.

Chyba zaregistrovana na zdznamovych souborech neni odstranéna souborem, ale pouze oknem chyb. Do
souboru bude pfidan novy zaznam vymazani chyby.

Parametr OZNpol je volitelny parametr, ktery vymezuje ¢iselnou hodnotu pouzitou pro tfidéni chyb cyklu do
odliSnych poli. Musi odpovidat hodnoté v programu pro tvorbu grafickych znazornéni pro konkrétni zobrazovaci
pole. Kdyz neni tfeba uvadét specifické pole, uvadi se prednastavena konstanta NOPLACE. Rozsah
nastavitelnych hodnot je od 0 (NOPLACE) do 1023.

Kdyz se provadi sprava chyb cyklu jako signalizaci, jsou odesilany vSechny poZzadavky vymazani. Kdyz se
sprava alarml provadi jako sprava stavi, vymazani chyb cyklu bude odesldno pouze v ptipadg, ?e byla chyba
cyklu aktivni; v opacném pfipadé bude instrukce DELERROR ignorovana.

Viz také instrukce ERROR a CLEARERRORS.

DELMESSAGE
DELMESSAGE cislo [, OZNpol]
cislo DEFMSG nebo konstanta nebo proménna
OZNpol konstanta nebo prom&nna. Ciselna hodnotapouzivana v grafickych

zobrazenich

Odesilad do PC pozadavek na vymazani hlaseni odeslaného predtim prostfednictvim instrukce MESSAGE.

Kdyz se provadi sprava hlaseni jako signalizaci, budou vymazana vsechna odpovidajici hldseni. Kdyz se
provadi sprava hlaseni jako stavid, vymazani hlddeni bude odeslano pouze v pfipadé, Ze byl jeho stav aktivni;
v opacném pfipadé bude instrukce DELMESSAGGE ignorovana.

Parametr OZNpol je volitelny parametr, ktery vymezuje Ciselnou hodnotu pouzitou pro tfidéni chyb cykiu do
odliSnych poli. Musi odpovidat hodnoté v programu pro tvorbu grafickych znazoméni pro konkrétni zobrazovaci
pole. Kdyz neni tfeba uvadét specifické pole, uvadi se prednastavena konstanta NOPLACE. Rozsah
nastavitelnych hodnot je od 0 (NOPLACE) do 1023.

Viz také instrukce MESSAGE.
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ERROR

ERROR nazevzarizeni [,stav [, OZNpol [, protokol 1]]

ERROR cislo [, OZNpol [, protokol [, argl, ..., arg3]]1]

nazevzarizeni nazev zafizeni

cislo DEFMSG nebo konstanta nebo proménnd

OZNpol konstanta nebo proménna. Ciselnd hodnota pouzivana v grafickych
zobrazenich

stav prednastavend konstanta. Mdze nabyt nésledujicich hodnot: ON, OFF

protokol prednastavend ¢iselnd konstanta nebo proménna integer. Mlze nabyt
nasledujicich hodnot:
STORE chyba ulozena do souboru
NOSTORE chyba neulozena do souboru

argl, ..., arg3 konstanta nebo zafizeni nebo proménna

Slouzi k vytvoreni chyby cyklu. Chyba je identifikovana parametrem cislo nebo nazvem zafizeni. Parametr
cislo miiZe identifikovat chybu cyklu modulu (tedy hodnotu celého &isla) nebo skupiny (v tomto piipadé se
pouzivd DEFMSG). V pfipadé uvedeni nazvu zafizeni bude namisto Cisla predan PC druh a logicka adresa
zafizeni. Chyba cyklu je odeslana dozornému PC a zobrazena v chybovém Fadku softwaru Albatros.

Parametr OZNpol se pouziva v grafickych zobrazenich pro tfidéni chyb cyklu do odlisSnych poli. Musi odpovidat
hodnoté v programu pro tvorbu grafickych znazoméni pro konkrétni zobrazovaci pole. Albatros Tuto
identifikaci pouziva pro spravu chyb cyklu v oddélenych fadach. Pro kazdé OZNpol je vytvorena jedna fada.
Kdyz neni uveden parametr OZNpol nebo kdyz se pouziva prednastavena konstanta NOPLACE, chyba cyklu
prejde do prednastavené fady (OZNpol=0). Rozsah nastavitelnych hodnot je od 0 (NOPLACE) do 1023.
Nastaveni parametru protokol na STORE znamend zaregistrovani chyby cyklu do souboru zdznamd chyb
aktudiniho mésice. Vytvoreni vysokého poétu chyb (nebo jejich vymazani) miize ohrozit Grover vykonnosti
vzdalenych modull. Dozorny PC musi provadét spravu viech odeslanych chyb (a jejich pfipadné vymazani),
coz mize zpomalit odesilani dlilezitych dat, zejména pracovnich programil, do Fizeni.

Volitelné parametry argl, ..., arg3 umoznuji definovat parametrickd chybova hlaseni. Do fetézce definice
chybového hlaseni budou vloZzeny znacky, které budou nahrazeny pfi vytvoreni chyby hodnotou nebo nazvem
zafizeni nebo proménné predané jako parametr. Znacky, které se vkladaji do retézce, jsou:

e $1, ... $2 nahrazené nazvem zafizeni nebo proménné ($1 odpovida argl apod.)

e $(1), ..., $(3) nahrazené hodnotou zafizeni nebo proménnou
K dattm pfipustnym pro parametry argl, ..., arg3 patifi:

¢ CHAR

o INTEGER

e FLOAT

e DOUBLE (ktery je vSak automaticky konvertovan na FLOAT)
¢ Cislo hldseni (nebo navésti pro DEFMSG)

e zafizeni

¢ globalni nebo mistni proménna

e parametr funkce. Jako parametr funkce je mozné pouzivat také navésti definované instrukci DEFMSG

Jako parametry nemohou byt pouzity fetézce, matrice a vektory (jednotlivé prvky vektoru nebo matrice jsou
pfipustné). Pro mistni proménné je mozné dekddovat pouze hodnotu, a ne nazev.

Za ucelem vymazani hlaseni prostiednictvim instrukce DELERROR budou parametry argl, ...arg3 ignorovany.

Jsou definovany dva zplisoby spravy chyb cyklu uréené vyrobcem stroje:

Alarmy spravované jako signalizace: Budou odesilany vSechny chyby cyklu. Albatros udrzuje fadu
poslednich 100 chyb urc¢ené fady a poslednich 100 chyb prednastavené rady.

Alarmy spravované jako stav: Chyba je povazovana za aktivni nebo neaktivni. Je-li aktivni, kazdé dalsi
odeslani stejné chyby cyklu (prostfednictvim instrukce ERROR) bude ignorovano.

Viz také instrukce DELERROR a CLEARERRORS.

DEFMSG ERR_TOOL "Nastroj neni pfitomen"
DEFMSG ERR_TOOL_P "Nalozte nastroj $(1) do polohy $(2)"

; znaCka pro graficka zobrazeni
CONST TOOLCHANGE = 5

; chyba zobrazovana v chybovém radku nebo
; vV neoznacenych polich grafického zobrazeni.
ERROR ERR_TOOL
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; chyba ukladana do zaznami a zobrazovana v polich
; grafického zobrazeni s kédem 5
ERROR ERR_TOOL, TOOLCHANGE, STORE

; chyba ukladana do zaznamu ale nepfifazovana
; polim grafického zobrazeni

ERROR ERR_TOOL, NOPLACE, STORE

; chyba s parametry o

ERROR ERR_TOOL_P, NOPLACE, NOSTORE, MxUtensili[3].Cod, 5
Priklad 2 ) o

; definovana ve skupiné )

DEFMSG MSG_ERR_CARICO "Nebylo provedeno nalozeni nastroje"

Function ZobrazitHlaseni o
MsgTool MSG_ERR_CARICO MxUtensili[3].Cod
fret

Function ZobrazitChybu o
ErrTool STORE MSG_ERR_CARICO MxUtensili[3].Cod
Fret

; definovana v knihovné
DEFMSG MSG_ERR_TOOL "Chyba nastroje: $1 $(2)"

Function MsgTool
PARAM parametrl as
PARAM parametr2 as

MESSAGE MSG_ERR_TOOL NOPLACE parameterl parameter?2
fret

Function ErrTool
PARAM log as

PARAM argumentl as
PARAM argument2 as

ERROR MSG_ERR_TOOL NOPLACE Tog argumentl argument2
fret

IFDEF/ELSEDEF/ENDDEF

Syntaxe
IFDEF konstanta
instrukce
ENDDEF

IFDEF konstanta, operator porovnani, hodnota
instrukce

ENDDEF
IFDEF EXIST, nazevskupiny
instrukce

ENDDEF

IFDEF LINKED, nazevzafrizeni
instrukce

ENDDEF
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IFDEF UNLINKED, nazevzafrizeni
instrukce

ENDDEF

IFDEF konstanta, operator porovnani, hodnota
instrukce

ELSEDEF
instrukce

ENDDEF

Argumenty
konstanta konstanta druhu integer, char, double, retézec
operator porovnani k symbolGm, které mohou byt pouZity pro provedeni porovnani, patfi:
< (mensi) = (rovny)
> (vétsi) =< (mensi rovny)
>= (vétsi rovny) <> (odlisny)

hodnota konstanta nebo nazev zafizeni

nazevskupiny konstanta retézec nebo nazev skupiny

nazevzarizeni konstanta retézec nebo nazev zafizeni
Popis

Podminéna kompilace umozfiuje kontrolovat, které ¢asti souboru function GPL musi byt kompilovany, tedy
provedeny. Kompilator ovéfi, zda je podminka poZadovana v podobé argumentu instrukce IFDEF spinéna. V
tomto pripadé bude kdd, ktery se nachazi mezi instrukci IFDEF a instrukci ENDDEF nebo ELSEDEF, kompilovan.
V pfipadé pritomnosti instrukce ELSEDEF a nesplnéni podminky bude provedena kompilace kédu mezi instrukci
ELSEDEF a instrukci ENDDEF.

Podminka kompilace miZe byt vyjédiena rdznymi zpGsoby:

e Po instrukci IFDEF je uveden nazev konstanty. V tomto pfipadé je podminka spinéna, kdyz existuje globalni
konstanta nebo aktualni skupiny s uvedenym nazvem.

e Po instrukci IFDEF je uveden vztah mezi dvéma operatory a jednim operandem. Prvnim operandem musi byt
konstanta. V tomto pfipadé je podminka splnéna, kdyz je vztah pravdivy (napf. MAX_TOOLS = 100).

e po instrukci IFDEF bude uvedeno klicové slovo EXIST nebo NOTEXIST, po kterém nasleduje nazev skupiny
stroje nebo retézec obsahujici nazev skupiny stroje nebo nazev knihovny. V tomto pfipadé je podminka
splnéna, kdyZ se v Konfiguraci Stroje nachazi nebo nenachazi skupina se stejnym nazvem.

e po instrukci IFDEF se uvadi klicové slovo LINKED nebo UNLINKED, po kterém nasleduje nazev zafizeni. V
tomto pfipadé je podminka ovérena, kdyz zafizeni je (LINKED) nebo neni (UNLINKED) pfipojeno ve virtualné-
fyzickém deklarovani. Nazev zafizeni miize byt vyjadfen v podobé:
Nazev_Skupiny.Nazev_Podskupiny.Nazev_Zafizeni nebo Nazev_Skupiny.Nazev_Zafizeni nebo
Nazev_Podskupiny_NazevZafizeni nebo Nazev_Zafizeni. Kdyz zafizeni neexistuje v konfiguraci, povazuje se
za nepfipojené.

Je mozné vlozit vice instrukci IFDEF, pfiCemZ je tfeba mit na paméti, Zze kazdé instrukci IFDEF musi odpovidat
instrukce ENDDEF.

Pfiklad 1
; provadéni kédu GPL se méni v zavislosti na
; pritomnosti skupiny FREZA ve skupiné
Const SkupinaFreza = "Freza"
IFDEF Exist SkupinaFreza
instrukce
instrukce
ELSEDEF
instrukce
instrukce
ENDDEF

Pfiklad2 o
; provadéni koédu GPL se méni
; v zavislosti na modulu

IFDEF _ID_MODULE = 1 ; provadi kompilaci instrukci pro modul 1
instrukce
instrukce

ELSEDEF ; provadi kompilaci instrukci pro vsechny

_ ostatni moduly
instrukce
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instrukce
ENDDEF

; provadi kompilaci kédu pro verzi 3.2.0 softwaru Albatros

IFDEF _VER_MAJOR = 3
IFDEF _VER_MINOR = 2
IFDEF _VER_REVISION = 0
instrukce
instrukce
ENDDEF
ENDDEF
ENDDEF

; provadi kompilaci kédu pro verzi
; service pack 10 Albatros

IFDEF _VER_SP = "Service Pack 10"
instrukce

ENDDEF

; provadi kompilaci kédu pouze v pripadé, Ze je systém
; konfigurovan pro vzdaleny modul
IFDEF _REMOTE_MODULE = 1 ; 1 = vzdaleny modul, v opacném pripadé 0 =
mistni modul
instrukce
ENDDEF

; provadi kompilaci koédu pro verzi
; 2.4 service pack 10 Albatros

IFDEF _VER_FULL = $0002040AH
instrukce

ENDDEF

Priklad 3
; provadéni kodu GPL se méni
; v zavislosti na tom, zda je zarizeni pripojeno ve virtudlné fyzickém
dekTarovani

IFDEF LINKED outl ; kdyz je outl pripojeno, dojde ke spusSténi
kédu
instrukce
instrukce
instrukce
ENDIF
MESSAGE
Syntaxe
MESSAGE cislo [, OZNpol [, argl, ..., arg3]]
Argumenty
cislo DEFMSG nebo konstanta nebo proménna
OZNpol kostanta nebo proménna. Ciselna hodnota pouZivana v grafickych
zobrazenich
argl, ..., arg3 konstanta nebo zafizeni nebo proménna.

Vytvaii hlageni pro obsluhu. Hidseni je identifikovdno parametrem cislo. Parametr cislo miZe identifikovat
chybu hlaseni modulu (tedy hodnotu celého Cisla) nebo skupiny (v tomto pfipadé se pouziva DEFMSG). V
ramci volitelnych funkci mize byt pfedan argument tvofeny parametrem IDposiz. Ur¢uje, ve kterém okné
grafického zobrazeni ma byt hlaSeni zobrazeno. Musi odpovidat hodnoté v programu pro tvorbu grafickych
znazornéni pro konkrétni zobrazovaci pole. Albatros Tuto identifikaci pouziva pro spravu hldseni v oddélenych
fadach. Pro kazdé OZNpol je vytvorena jedna fada. Kdyz OZNpol neni uréeno, hlaseni bude zarazeno do
prednastavené fady (OZNpol=0). Rozsah nastavitelnych hodnot je od 0 (NOPLACE) do 1023.

Volitelné parametry argl, ..., arg3 umoznuji definovat parametricka chybova hlaseni. Do fetézce definice
hlaseni budou viozeny znacky, které budou nahrazeny pfi vytvoreni hlaSeni hodnotou nebo nazvem zafizeni
nebo proménnou predanou jako parametr. Znacky, které se vkladaji do retézce, jsou:

e $1, ... $2 nahrazené nazvem zafizeni nebo proménné ($1 odpovida argl apod.)
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e $(1), ..., $(3) nahrazené hodnotou zafizeni nebo proménnou

K dattm pfipustnym pro parametry argl, ..., arg3 patifi:

¢ CHAR

INTEGER

FLOAT

DOUBLE (ktery je vSak automaticky konvertovan na FLOAT)

Cislo hlaseni (nebo naveésti pro DEFMSG)

zafizeni

globalni nebo mistni proménna

parametr funkce. Jako parametr funkce je mozné pouzivat také navésti definované instrukci DEEMSG

Jsou definovany dva zplisoby spravy hldseni uréené vyrobcem stroje:

Hlaseni spravované jako signalizace: Jsou odesilana vSechna hlaseni. Albatros Udrzujte fadu poslednich
100 hlaseni urcené fady a poslednich 100 hlaSeni prednastavené fady. Po naplnéni fady hlaseni dojde k
prepsani nejstarsiho hlaseni. Kdyz je predchozi hlaseni rady identické s hlasenim, které ma byt odeslano,
hlaseni odeslano nebude (stejné Uloha, stejné Cislo, stejny argument).

Hlaseni spravované jako stavy: Hlaseni je povazovano za aktivni nebo neaktivni. Je-li aktivni, kazdé dalsi
odeslani stejného hlaseni (prostfednictvim instrukce MESSAGE) bude ignorovano.

Jako parametry nemohou byt pouzity fetézce, matrice a vektory (jednotlivé prvky vektoru nebo matrice jsou
pfipustné). Pro mistni proménné je mozné dekddovat pouze hodnotu, a ne nazev.

Za ucelem vymazani hlaseni prostfednictvim instrukce DELMESSAGE budou parametry argl, ...arg3
ignorovany.

Viz také instrukce DELMESSAGE a CLEARMESSAGES.

Piiklad 1 . . ) .
DEFMSG MSG_TOOL "Provedte vyménu nastroje"
DEFMSG MSG_TOOL_P "Nalozeny nastroj ¢. $(D"

; znaCka pro graficka zobrazeni
CONST TOOLCHANGE = 7

; h1aSeni zobrazované v chybovém radku nebo
; vV neoznacenych polich grafického zobrazeni.
MESSAGE MSG_TOOL

; h1aSeni zobrazované v chybovém radku a )
; v polich grafického zobrazeni oznacenych kédem 7
MESSAGE MSG_TOOL, TOOLCHANGE

; h1dseni s parametry )
MESSAGE MSG_TOOL_P, NOPLACE, MxNastrOJe[B].Kod

Priklad 2

; definovand ve skupiné
DEFMSG MSG_CARICO "Nalozeni bylo provedeno™

Function ZobrazitHlaseni _
MsgTool MSG_NALOZENI MxNastroje[3].Kod
fret

; definovana v knihovné
DEFMSG MSG_TOOL "nastroj: $(1) $2"

Function MsgTool public
PARAM parametrl as integer
PARAM parametr2 as integer

MESSAGE MSG_ERR_TOOL NOPLACE parametrl parametr?2
fret
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SYSFAULT

SYSFAULT

zadny argument

Slouzi k vypnuti signalu SYSOK.

Vypnuti tohoto signélu se provadi kvili informovani o tom, Ze stroj neni vice zabezpeden (napt.: Nejsou jiz
provadéné uUlohy GPL, které provadéji spravu nouzového stavu).

Viz také instrukci SYSOK.

SYSOK

SYSOK [nazevvstupul [, ... nazevvstupu8]]

nazevvstupul [...nazevvstupu8]nazev zafizeni druhu digitalni vystup

Informuje &islicové Fizeni o tom, které vystupy jsou pFipojeny k bezpe&nostnim obvodim stroje (mize se
jednat o jediny vystup pfipojeny k bezpe&nostnimu relé, které kontroluje napajeni vykonovych obvodd stroje).
Vystupy jsou aktivovany poté, co Cislicové fizeni dokoncilo inicializaci stroje a aktivovalo vSechny ulohy
spravy nouzového stavu. Stoj miZe byt tedy povaZovan za zabezpe&eny. Je mozné definovat celkové aZ do
8 digitalnich vystupl. Na kazdém vzdaleném modulu miZe byt aktivovan pouze jeden vystup. Seznam vystupl
deklarovanych v prvnim pouziti instrukce SYSOK nemtize byt zménén béhem pfipadnych nasledujicich volani
sysok s vyjimkou pfipadu, ze k tomu dojde po inicializaci fizeni.

PFi provedeni instrukce bez parametrli bude obnoven signal SYSOK.

Viz také instrukci SYSFAULT.

Instrukce SYSYOK mize byt aktivovéna pouze:

e Na vSech vzdalenych modulech GreenBus v3.0 s digitalnimi vystupy.

e na vzdalenych modulech GreenBus v4.0 typu TRS-10.

e Na vzdalenych modulech TRS-CAT, pouze na zakladni ¢asti a ne na rozsifenich, které obsahuji verzi
firmwaru 1.2 nebo vyssi (rev 1.00 vzdaleného modulu).

TYPEOF
TYPEOF nazev, vysledek
nazev nazev zafizeni, konstanta, nazevfunkce, proménna, vektor, matrice nebo
fadek matrice
vysledek proménna integer. Druh prvniho argumentu

Vrati do proménné vysledek druh argumentu nazev.

WATCHDOG
WATCHDOG stav
stav prednastavend konstanta. Mdze nabyt nasledujicich hodnot: ON, OFF

Tento prikaz slouzi k aktivaci pouziti sledovaciho zafizeni (watchdog), spojeného s hardwarem TMSWD.
Umoznuje identifikovat chybové situace, které vznikaji béhem provadéni kédu GPL.

Pfi prvnim provedeni parametru stav na hodnotu ON instrukce aktivuje pouziti watchdog. Ve vSech dalSich
pfipadech je tfeba pfifadit ON parametru stav , aby se provedla aktualizace pocitadla karty. Kdyz aktualizace
nebude provedena, dojde ke spusténi sledovaciho zafizeni a modul TMSWD zrusi bezpecnostni vystup stroje.
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Pro ukonceni pouziti sledovaciho zafizeni je tfeba pfifadit hodnotu VYP. parametru stav.

Tato instrukce je pouzitelnad pouze s kartami TMSbus+, TMSCan+ a TMSCombo+ s verzi FPGA 2.0 nebo vyssi,
s namontovanym hardwarovym modulem TMSWD.

Funkce TestwatchDog autorun

watchdog ON ; aktivuje spravu sledovaciho zarizeni
Toop:
watchdog ON ; provede aktualizaci pocitadla karty
goto loop
fret
10.3.14 MECHATROLINK-II
MECCOMMAND
MECCOMMAND jednotkapohybuvose,prikaz,parametry,odpoved,chyba
jednotkapohybuvose nazev zafizeni druhu digitalni jednotka pohybu v ose
prikaz konstanta integer
parametry vektor integer
odpoved vektor integer
chyba proménna integer. Kéd chyby

Odesild pohonu uvedené jednotkypohybuvose prikaz a ¢eké na jeji odpovéd. Udaje potiebné k provedeni
pfikazu jsou vloZeny do vektoru parametry, zatimco Udaje vracené provedenym piikazem jsou uloZzeny do
vektoru odpoved. Vektory parametry a odpoved musi mit stejnou velikost a maximalni pocet prvkd 14.
Uvazovanou hodnotou je nejnizsi byte samostatnych celych cisel. Parametr chyba obsahuje kédy pfipadnych
chyb vytvofenych b&hem uvedené operace. Sprava chybovych kédl musi byt provadéna z GPL formou chyb
cyklu.

K vradcenym kéddm parametru chyba patfi:

Kéd Chyby Hlaseni

-40 Pfikaz nedovoleny v aktualnich podminkdch ¢innosti

-41 Chyba ¢asového limitu béhem provadéni prikazu MECHATROLINK-II
-44 Chyba ¢asového limitu béhem provadéni podpfikazu MECHAT ROLINK-II
-45 Chyba zapojeni pohonu

Ohledné& hodnot, které je tfeba pfitadit parametrim prikaz, parametry, odpoved a chyba, je tieba

vychazet z oficidlni dokumentace Yaskawa MECHATROLINK-II. V ni jsou popsany hodnoty pro pfikaz popsané

pocinaje indexem 2 az po index 15. Hodnoty, které je tfeba nastavit pro podpfikazy, jsou v ni popsany

pocinaje indexem 18 azZ po index 32.

Hodnoty parametru prikaz se mohou nasledné ménit ve srovnani s oficialni dokumentaci.

Prikazy mohou byt rozdéleny na:

« pHkazy. Vyznaduji se kédem v rozsahu od 0x00 do OxFF. Z bezpeé&nostnich d@vodl jsou provad&ny pouze
pfi zakdzaném servofizeni.

e podpiikazy. Pfikazy povaZované za podpfikazy musi pfi¢ist k hodnoté uvedené v dokumentaci kéd 0x100.
Napriklad pfikaz NOP ma dokumentovany kod 0x00; pfi jeho interpretaci jako podpfikazu je to 0x100.

e procedury. Pfikazy povazované za procedury maji kdd s hodnotou pocinaje 0x200. Aktualné jsou znamé
tyto procedury:
e $201H procedura aktivace parametrd offline (pouZiva se pti zakdzané jednotce pohybu v ose)

Tato instrukce je pouzitelnd pouze s kartami AlbMech, DualMech, DualMech Mono. Ohledné ziskani

podrobnéjdich informaci tykajicich se pouZiti této instrukce se obratte na firmu TPA.

Tato instrukce plsobi na chovani digitalnich jednotek pohybu v ose, a proto musi byt pouzita v
kontrolovaném
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MECGETPARAM
MECGETPARAM jednotkapohybuvose,parametr,rozmer,data,chyba
jednotkapohybuvose nazev zarizeni druhu digitalni jednotka pohybu v ose
parametr konstanta nebo proménna integer
rozmer konstanta nebo proménna integer
data proménna integer
chyba proménna integer. Kod chyby

Cte parametr pohonu uvedené jednotkypohybuvose a uklada ho do proménné data. Parametr chyba
obsahuje kédy piipadnych chyb vytvorenych b&hem uvedené operace. Sprava chybovych kédd musi byt
provadéna z GPL formou chyb cyklu.

K vracenym kédlim parametru chyba patfi:

Kod Chyby Hlaseni

-40 Pfrikaz nedovoleny v aktualnich podminkach c¢innosti

-41 Chyba c¢asového limitu béhem provadéni prikazu MECHATROLINK-II
-44 Chyba c¢asového limitu béhem provadéni podpfikazu MECHATROLINK-II
-45 Chyba zapojeni pohonu

Ohledné hodnot, které maji byt pfifazeny proménnym parametr a rozmer, vychazejte z oficialni
dokumentace Yaskawa MECHATROLINK-II.

Tato instrukce je pouzitelnad pouze s kartami AlbMech, DualMech, DualMech Mono. Ohledné ziskani
podrobnéjsich informaci tykajicich se pouZiti této instrukce se obratte na firmu TPA.

MECGETSTATUS
MECGETSTATUS jednotkapohybuvose,stav,vstupvystup,chyba
jednotkapohybuvose nazev zafizeni druhu digitalni jednotka pohybu v ose
stav konstanta nebo proménna integer
vstupvystup konstanta nebo proménna integer
chyba proménna integer. Kéd chyby

Cte a ukldda do proménné stav hodnotu STATUS a ALARM a do proménné vstupvystup hodnotu I0_MON
tykajici se uvedené jednotkypohybuvose. Ohledné hodnot STATUS, ALARM, I0_MON vychazejte z oficialni
dokumentace Yaskawa MECHATROLINK-II.

Parametr chyba obsahuje kody pfipadnych chyb vytvorenych béhem uvedené operace. Sprava chybovych
kodd musi byt provadéna z GPL formou chyb cyklu.

K vradcenym kéddm chyby patfi:

K6éd Chyby Hlaseni

-40 Pfikaz nedovoleny v aktualnich podminkdch ¢innosti

-41 Chyba ¢asového limitu béhem provadéni prikazu MECHATROLINK-II
-44 Chyba ¢asového limitu béhem provadéni podpfikazu MECHAT ROLINK-II
-45 Chyba zapojeni pohonu

Je definovéna série kategorii chyb. Kategorie pfedstavuji hodnotu nejvy$siho pdibajtu hodnoty ALARM.

Za Ucelem zruseni stavu alarmu pfi alarmech patficich do kategorii 0x30,0x70,0xD0,0xFO musi byt odeslan
piikaz CLEAR (0x06). Alarmy, které spadaji do kategorii 0x00,0x10,0x40,0xB0, nemohou byt odstranény
2adnym piikazem. V takovém pfipadé je tfeba vyfesit problém, ktery zplsobuje alarm, vypnout servofizeni a
znovu jej zapnout.

Struktura proménnych stav a inout je tvofena maskou bitd organizovanou nize uvedenym zplsobem:

32 24 16 1
STAV: | 0 [ ALARM | STATUS |

12 16 1
INOUT: [ 0 [ 10_MON |
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STAY

H] ¥ [ LT 4 3 2 1

PSET ZPOINT |Wyhrazenc PON SVON CMDRDY | WARNG ALM
V CMP
16 15 14 13 12 1 10 9
Vyhrazenc|¥yhrazenc| N-50T P-S0T NEAR L_CMP T_LIM DEN

V_LIM Z5PD

Vyznam bitli hodnoty STAV

Bit Ovladaci prikaz Fyzické koliky, které Ize pFipojit ve
virtualnim fyzickém zafizeni
1 ALM (Alarm) Digitalni vstup
2 WARNG (Upozornéni) Digitalni vstup
3 CMDRDY (Prikaz pfipraven)
4 SVON (ZAPNUTT servotizeni) Digitalni vystup
5 PON (ZAPNUTI hlavniho napéjeni) Digitalni vstup
6 Vyhrazeno
7 ZPOINT (Nulovy bod)
8 PSET (Dosazena poloha)
V_CMP (Velocity Agreement)
9 DEN (Priznak ukoncené distribuce ovl. pfikazu)
ZSPD (Zero Velocity)
10 T_LIM (Mezni hodnota krouticiho momentu)
11 L_CMP (Dosazeni nulové polohy motoru)
12 NEAR (Poloha bezdotykového spinace reagujiciho
na pfiblizeni)
V_LIM (Velocity Limit)
13 P-SOT (Koncovy spinac¢ pohybu vpred)
14 N-SOT (Koncovy spina¢ zpétného pohybu)
15 Vyhrazeno
16 Vyhrazeno
10_MOM
8 7 [ 5 4 3 2 1
[ EXTZ | EX1M | PC | PB | PA | DEC | N OT | POT |
16 15 14 13 12 1 10 9
[ mMa [ N3 | Mz ] N1 | [ [ BRK | EXT3 |
Vyznam bité hodnoty I0  MON
Bit Ovladaci prikaz Fyzické koliky, které Ize pFipojit ve
virtualnim fyzickém zafizeni
1 P_OT (Pfejeti mezni polohy pohybu vpred)
2 N_OT (Prejeti mezni polohy zpétného pohybu)
3 DEC (Koncovy zpina¢ zpomaleni)
4 PA (Faze A)
5 PB (Faze B)
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6 PC (Faze C) Digitalni vstup
7 EXT1 (Prvni externi vstup nulové polohy motoru) Digitalni vstup
8 EXT2 (Druhy externi vstup nulové polohy motoru) Digitalni vstup
9 EXT3 (Treti externi vstup nulové polohy motoru)
10 BRK (Vystup ovladani brzdy)
11
12
13 IN1 (Vstup 1 pro vSeobecné ucely)
14 IN2 (Vstup 2 pro vSeobecné uUcely)
15 IN3 (Vstup 3 pro vSeobecné ucely)
16 IN4 (Vstup 4 pro vSeobecné Ucely)
Tato instrukce je pouztitelna pouze s kartami AlbMech, DualMech a DualMech Mono. Ohledné ziskani
podrobnéjsich informaci tykajicich se pouZiti této instrukce se obratte na firmu TPA.
MECSETPARAM
MECSETPARAM jednotkapohybuvose,parametr,rozmer,data,chyba
jednotkapohybuvose nazev zarizeni druhu digitalni jednotka pohybu v ose
parametr konstanta nebo proménna integer
rozmer konstanta nebo proménna integer
data proménna integer
chyba proménna integer. Kod chyby
Slouzi k zapisu data do parametru uvedené jednotkypohybuvose.

Ohledné hodnot, které maji byt pfifazeny proménnym parametr a rozmer, vychazejte z oficialni
dokumentace Yaskawa MECHATROLINK-II. Parametr chyba obsahuje kddy pfipadnych chyb vytvorenych
bé&hem uvedené operace. Sprava chybovych kédl musi byt provadéna z GPL formou chyb cyklu.

K vracenym kédlim parametru chyba patfi:

Kod Chyby Hlaseni

-40
-41
-44
-45

Prikaz nedovoleny v aktualnich podminkach c¢innosti

Chyba c¢asového limitu béhem provadéni prikazu MECHATROLINK-II
Chyba c¢asového limitu béhem provadéni podpfikazu MECHATROLINK-II
Chyba zapojeni pohonu

Tato instrukce je pouzitelnad pouze s kartami AlbMech, DualMech, DualMech Mono. Ohledné ziskani
podrobnéjsich informaci tykajicich se pouZiti této instrukce se obratte na firmu TPA.

Tato instrukce pdsobi na chovani digitalnich jednotek pohybu v ose, a proto musi byt pouzita v
kontrolovaném kontextu.

Pro zapis data do stalé paméti je tfreba pouzit instrukci MECCOMMAND

10.3.15 Standardni sbérnice pole

AXCONTROL
AXCONTROL jednotkapohybuvose,data
jednotkapohybuvose nazev zafizeni druhu jednotka pohybu v ose
data proménna nebo konstanta integer. Slouzi k nastaveni ControlWord

Slouzi k nastaveni data ControlWord zplsobem, ktery je ve shodé s aktivni operativnosti, podle ,CiA 402
CANopen device profile®.
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Tabulka urceni hodnot pro EtherCAT

CONTROLWORD
8 7 4 3 2 1
[ & ] oms | eo | g | ev s0
16 12 11 10 )
| ms | r | oms h
Bit | Vyznam Nazev ve virtualnim
fyzickém
1 | so=zApnuTi cwi
2 ev=Aktivace napéti EV
3 gs=Rychlé zastaveni STOP
4 eo=Aktivace cinnosti SVON
5 oms=Specificky rezim ¢innosti CW5
6 oms=Specificky rezim ¢innosti Ccwe6
7 oms=Specificky rezim ¢innosti cw7
8 fr=Vynulovani poruchy RESALM
9 h=Ukonceni CwW9
10 | oms=Specificky rezim ¢innosti CW10
11 | r=Vyhrazeno Ccwii1
12 | ms=Specificky vyrobce Cwi12
13 | ms=Specificky vyrobce Cwi13
14 | ms=Specificky vyrobce Cw1i4
15 | ms=Specificky vyrobce CW15
16 | ms=Specificky vyrobce CW16
Tabulka urceni hodnot pro S-CAN
CONTROLWORD
g i 4 3 2 1
[ fr ] oms | eo | gz | ev 50
Bit | Vyznam Nazev ve virtualnim
fyzickém
1 Ten_cmd=pfikaz aktivace krouticiho momentu. SVON
1:jednotka pohybu v ose ve fazi aplikace
krouticiho momentu
0:volna jednotka pohybu v ose
2 Ien_cmd=ptikaz aktivace pohybd. ENMOVE
1:aktivované pohyby
0:jednotka pohybu v ose ve fazi zastaveni
aplikace krouticiho momentu
3 Stp_cmd=pfikaz pro zastaveni. STOP
1:aktivovany prikaz zastaveni
0:neaktivovany pfikaz zastaveni
4 Alm_rst=stav alarm{ RESALM
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1:pfikaz vynulovani alarmé

5 Ltc_rst:vynulovani bitu 5 ve StatusWord CW5

6 oms=specificky pro zvoleny rezim CWe6

7 oms=specificky pro zvoleny rezim Cw?7

8 oms=specificky pro zvoleny rezim cws

AXSTATUS
AXSTATUS jednotkapohybuvose,hodnota
jednotkapohybuvose nazev zafizeni druhu jednotka pohybu v ose
hodnota proménna integer

Vraci hodnotu obsaZenou ve StatusWord zplsobem, ktery je ve shodé s ,CiA 402 CANopen device profile®.

Tabulka urceni hodnot pro EtherCAT

STATUSWORD
8 ¥ 5 4 3 2 1
[ fr ] oms | f | oe | so | rtso
16 12 1 10 9
| ms | r | oms | h
Bit | Vyznam Nazev ve virtualnim
fyzickém
1 | rtso=Pfipraveno pro zapnuti RTSO
2 so=Zapnuto Sw2
3 | oe=Aktivovana ¢innost OE
4 | f=Porucha ALM
5 | ve=Aktivace napéti VE
6 | gs=Rychlé zastaveni Qs
7 | sod=Zrusené zapnuti SOD
8 | w=Upozornéni WARNG
9 | ms=Specificky vyrobce SwW9
10 | rm=Vzdalena sprava SW10
11 | tr=Dosazeny nebo objednany cil Swii1
12 |ila=Aktivni mezni interval SW12
13 | oms=Specificky rezim ¢innosti SW13
14 | oms=Specificky rezim ¢innosti SW14
15 | ms=Specificky vyrobce SW15
16 | ms=Specificky vyrobce SW16

Tabulka uréeni hodnot pro S-CAN
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STATUSWORD
8 7 6 L] 4 3 2 1
[ w | sod | gz | wve | f | oe | so0o | riso |
Bit | Vyznam Nazev ve virtualnim
fyzickém
1 Ten_st=stav aktivace krouticiho momentu Swi
1:jednotka pohybu v ose ve fazi aplikace krouticiho
momentu
0:volna jednotka pohybu v ose
2 | 1en_st=stav aktivace pohybl SW2
1:aktivované pohyby
0:jednotka pohybu v ose ve fazi zastaveni aplikace
krouticiho momentu
3 | Stp_st=stav zastaveni SW3
1:probihd rampa zastaveni...
0:zastaveni neni aktivovano nebo rampa neni
ukoncéena
4 | AIm_st=stav alarmd ALM
1:alarm stroje
0:nebyl zaznamenan zadny alarm
5 Ltc_st=stav nulové polohy SW5
1:dosaZeni nulové polohy bylo provedeno a registr je
pfipraven pro ¢teni
0:nebyla zaznamenana zadna nulova poloha
6 | oms=specificky pro zvoleny rezim SW6
7 | oms=specificky pro zvoleny rezim SW7
8 | oms=specificky pro zvoleny rezim SW8
CNBYDEVICE
CNBYDEVICE zarizeni, karta,cn
zarizeni nazev zafizeni
karta proménna integer. Vracené Cislo karty
cn proménna integer. Vracené Cislo uzlu

Vrati Cislo karty a Cislo uzlu zafizeni definovaného v parametru zafFizeni. Tato instrukce slouzi k umoznéni
pouziti instrukci, které nemaji pfimé odkazy na zafizeni, jako napfiklad instrukce READDICTIONARY a
WRITEDICTIONARY.

Pfikaz miZe byt pouZity pro zafizeni konfigurované na sbé&mici CAN, S-CAN, GreenBUS nebo EtherCAT.
Kdyz je vracené Cislo uzlu zdporna hodnota, znamena to, Ze uzel je zrusen.

READDICTIONARY
READDICTIONARY karta,cn,index,podindex,rozmerdata,data,chyba
karta konstanta nebo proménna integer. (j:I'S|0 karty
cn konstanta nebo proménna integer. Cislo uzlu
index konstanta nebo proménna integer. Index objekt ve slovniku
podindex konstanta nebo proménna integer. Podindex objektu ve slovniku
rozmerdata proménna integer. Velikost precteného data.
data proménna char, integer, float, double, char vektor, string. Proménna,

ktera pfijimé data
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chyba proménna integer. Kéd chyby vracen uzlem

Cte obsah objektu slovniku objektl obsaZenych v uzlu. Tato instrukce umoziiuje &ist prostiednictvim
protokolu SDO vsechny objekty definované podle , CiA 402 CANopen device profile" plus vSechny objekty
zpfistupnéné vyrobcem uzlu. Ohledné vyznamu parametrl index,podindex a rozmerdata vychazejte z ,CiA
402 CANopen device profile" nebo z predpisu vyrobce uzlu. Pro zafizeni S-CAN je tfeba parametr podindex
pokazdé nastavit na nulu.

WRITEDICTIONARY
WRITEDICTIONARY karta,cn,index,podindex,rozmerdata,data,chyba
karta konstanta nebo proménna integer. éI’S|O karty
cn konstanta nebo proménna integer. Cislo uzlu
index konstanta nebo proménna integer. Index objekt ve slovniku
podindex konstanta nebo proménna integer. Podindex objektu ve slovniku
rozmerdata konstanta nebo proménna integer. Rozmér data uréeného k zapisu
data proménna char, integer, float, double, char vektor, string. Proménna,

ktera obsahuje data

chyba proménna integer. Kod chyby vracen uzlem

Zapisuje obsah objektu slovniku objektl obsazenych v uzlu. Tato instrukce umoZzfiuje zapsat prostiednictvim
protokolu SDO vsechny objekty zadefinované podle ,CiA 402 CANopen device profile® plus vsechny objekty
zpfistupnéné vyrobcem uzlu. Ohledné vyznamu parametrll index,podindex a rozmerdata zapisovanych dat
vychazejte z ,,CiA 402 CANopen device profile® nebo z predpisu vyrobce uzlu. Pro zafizeni S-CAN je tifeba
parametr podindex pokazdé nastavit na nulu.

10.3.16 EtherCAT

ACTIVATEMODE
ACTIVATEMODE jednotkapohybuvose,data,chyba
jednotkapohybuvose nazev zafizeni druhu jednotka pohybu v ose
data konstanta nebo proménna integer. Provozni rezim
chyba proménna integer. K&d chyby vraceny servofizenim

Slouzi k nastaveni provozniho rezimu definovaného v proménné data zplsobem, ktery je ve shodé s ,CiA 402
CANopen device profile®. Provozni rezim jednotky pohybu v ose odpovida pfi zahajeni ¢innosti hodnoté
data=9, tj. ,rezim cyklické synchronni rychlosti*. Instrukce vraci hodnotu chyba= 0 v pfipadé Uspésného
provedeni pfikazu; v opa¢ném pfipadé vrati kéd chyby.

Nize je uvedena tabulka hodnot uréenych pro pfifazeni datu pro volbu provozniho rezimu.

Hodnota Stanoveni
16 rezim homing
+9 rezim cyklické synchronni rychlosti
ECATGETREGISTER
ECATGETREGISTER uzel,adresa,velikost,data,chyba
uzel konstanta nebo proménna integer. Pozice obsazena zafizenim Slave v
fetézu sité EtherCAT (od 1 dale)
adresa konstanta nebo proménna integer. Adresa registru ESC (EtherCAT Slave
Controller), ur€ena ke Cteni (od 0 dale)
velikost konstanta nebo prom&nna integer. Cislo bytd uréenych ke &teni (1, 2 nebo
4)
data proménna integer. Kontejner precteného data
chyba proménna integer. Kéd chyby
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Vraci [data] obsah registru ESC (EtherCAT Slave Controller) uvedeného uzlu EtherCAT. Parametr chyba bude
obsahovat Ciselny kod chyby nebo 0, kdyz se nevyskytly chyby.

ECATSETREGISTER

ECATSETREGISTER uzel,adresa,velikost,data,chyba

uzel konstanta nebo proménna integer. Pozice obsazena zafizenim Slave v
fetézu sité EtherCAR (od 1 dale)

adresa konstanta nebo proménna integer. Adresa registru ESC (EtherCAT Slave
Controller), urCend ke Cteni (od 0 dale)

velikost konstanta nebo prom&nnd integer. Cislo bytl uré¢enych ke ¢teni (1, 2 nebo
4)

data konstanta nebo proménna integer. Kontejner precteného data

chyba proménna integer. Kod chyby

Zapisuje [data] obsah registru ESC (EtherCAT Slave Controller) uvedeného uzlu EtherCAT. Parametr chyba
bude obsahovat Ciselny kéd chyby nebo 0, kdyz se nevyskytly chyby.

GETPDO

GETPDO karta,uzel,nPDO,nObj,data,[chyba]

karta konstanta nebo proménna integer. Cislo karty

uzel konstanta nebo proménna integer. Pozice obsazena zafizenim Slave v
fetézu sité EtherCAR (od 1 dale)

nPDO konstanta nebo proménna integer. Identifika¢ni oznaceni PDO (napf.
$1600h) nebo jeho pozice v seznamu PDO nastavenych v konfiguraci
hardwaru pro dany uzel (od 1 do 16)

nObj konstanta nebo proménna integer. Identifika¢ni oznaceni objektu (napf.
$6040h) nebo jeho pozice v seznamu konfigurovanych objektd v PDO (od
1 do 32)

data proménna integer. Pfijima hodnotu

chyba proménna integer. Kéd chyby

Vraci v [data] obsah objektu vyménéného prostiednictvim PDO nakonfigurovanych pro uzel sité EtherCAT.
Kdyz jsou proslé argumenty chybné a nebyl nastaven parametr chyby, bude vytvorena chyba systému. V
pfipadé nastaveni parametru chyba bude tento parametr obsahovat ¢iselny kéd odpovidajici chyby systému.

SETEOE
SETEOE stav,[chyba]
stav prednastavena konstanta. Pfipustnymi hodnotami jsou:
- ZAP aktivuje spravu protokolu EoE
- VYP zrusi spravu protokolu EoE
chyba proménna integer. Kéd chyby

Tato instrukce umoZnuje aktivovat a zrusit spravu protokolu EoE (Ethernet over EtherCAT). Tato funkce
pouziva pomocny software SnifferCE nebo SnifferRTX, ktery provadi spravu komunikace EoE mezi Cislicovym
Fizenim a dozornym PC. Prom&nna chyby miZe nabyt nize uvedenych hodnot:

0, kdyz byl pfikaz proveden spravng;

-1, kdyz pfikaz nebyl ukoncen v urceném c¢asovém limitu 5 sekund;

-2, kdyz doslo k vyskytu chyby komunikace.
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SETPDO

SETPDO karta,uzel,nPDO,nObj,data,[chyba]

karta konstanta nebo proménna integer. Cislo karty)

uzel konstanta nebo proménna integer. Pozice obsazena zafizenim Slave v
fetézu sité EtherCAR (od 1 dale)

nPDO konstanta nebo proménna integer. Identifika¢ni oznaceni PDO (napf.
$1600h) nebo jeho pozice v seznamu PDO nastavenych v konfiguraci
hardwaru pro dany uzel (od 1 do 16)

nObj konstanta nebo proménna integer. Identifikac¢ni oznaCeni objektu (napfr.
$6040h) nebo jeho pozice v seznamu konfigurovanych objektl v PDO (od
1 do 32)

data proménna integer. Nastavena hodnota

chyba proménna integer. Kod chyby

Nastavuje obsah [data] objektu vyménéného prostiednictvim PDO nakonfigurovanych pro uzel sité EtherCAT.
Kdyz jsou proslé argumenty chybné a nebyl nastaven parametr chyby, bude vytvorena chyba systému. V
pfipadé nastaveni parametru chyba bude tento parametr obsahovat Ciselny kéd odpovidajici chyby systému.

10.3.17 Karta TMSbus s Fizenim CAN

GETCNSTATE
GETCNSTATE karta, uzel, stav
karta konstanta nebo proménna integer. (j:I'S|O karty
uzel konstanta nebo proménna integer. Cislo uzlu
stav konstanta nebo proménna integer

Vraci informaci o stavu protokolu NMT pro uzel uvedené karty. Podrobnéjsi informace o vyznamu téchto
parametrl najdete pfimo v dokumentaci pfislusného zatizeni.

GETSDOERROR
GETSDOERROR karta, chyba
karta konstanta nebo prom&nna integer. Cislo karty (1 aZ 4)
chyba proménna integer. Kod chyby

Vraci posledni chybu, kterad se vyskytla, vztazenou na komunikaci SDO pro uvedenou kartu. Podrobnéjsi
informace o vyznamu vraceného kddu chyby najdete pfimo v dokumentaci pfislusného zafizeni.

GETMNSTATE
GETMNSTATE karta, stav
karta konstanta nebo prom&nna integer. Cislo karty (1 aZ 4)
stav konstanta nebo proménna integer

Vraci informaci o stavu protokolu NMT pro uzel master uvedené karty. Podrobnéjsi informace o vyznamu
té&chto parametrd najdete piimo v dokumentaci pfislu§ného zafizeni.
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RECEIVEPDO
RECEIVEPDO karta, uzel, ¢isloPDO
karta konstanta nebo proménna integer. éI’S|O karty (od 1 do 4)
uzel konstanta nebo proménnd integer. Cislo uzlu
CisloPDO konstanta nebo proménna integer. Cislo PDO

Slouzi ke ¢teni obsahu PDO vymezeného atributem €isloPDO pro uvedeny uzel. Tato instrukce se pouZziva pro
¢teni asynchronnich PDO (tj. PDO, které v konfiguraci hardwaru povolily moznost Asynchronni).

PreCteny (daj je kopirovan ve zafizenich pfipojenych ve virtualniho-fyzického pfipojeni.

Tuto instrukci Ize pouzit pouze s kartami TMSCan a TMSCan+.

SENDPDO
SENDPDO karta, uzel, ¢isloPDO
karta konstanta nebo proménna integer. (j:I'S|0 karty
uzel konstanta nebo proménna integer. Cislo uzlu
CisloPDO konstanta nebo proménna integer. Cislo PDO

Slouzi k zapisu obsahu PDO vymezeného atributem €isloPDO pro uvedeny uzel. Tato instrukce se pouziva pro
zapis asynchronnich PDO (tj. PDO, které v konfiguraci hardwaru povolily moznost Asynchronni).
Tuto instrukci Ize pouzit pouze s kartami TMSCan a TMSCan+.

SETNMTSTATE
SETNMTSTATE karta, uzel, stav
karta konstanta nebo proménna integer. (j:I'S|0 karty (1 az 4)
uzel konstanta nebo proménna integer. Cislo uzlu
stav konstanta nebo proménna integer

Nastavuje stav protokolu NMT pro uzel uvedené karty CANOpen. KdyZ se hodnota uzlu rovna 0 (zero) nebo
je vysSsi nez 126, nastaveni bude aplikovéano na vSechny konfigurované uzly pfitomné na kanalu. Podrobnéjsi
informace o vyznamu téchto parametrl najdete pfimo v dokumentaci pFisluného zafizeni.

Hodnota Stav protokolu
1 Provozni
128 PFipravny

10.3.18 Simulace

DISABLE
DISABLE jednotkapohybuvosel,[...jednotkapohybuvose6]
jednotkapohybuvosel... nazvy zafizeni druhu jednotka pohybu v ose

[...jednotkapohybuvose6]

SlouZi k zakazani uvedenych jednotek pohybu v ose. Zakazani umoziiuje provést simulace cykll stroje bez
realného pohybu jednotek pohybu v osach. Zakazana jednotka pohybu v ose necte informace, které

pfichazeji ze snimace impulzl, ale simuluje chybu smyé&ky proporciondini aktudlni rychlosti. Zakazani jednotky
pohybu v ose vSak nezakaze fidici signal rychlosti, a proto na konektoru jednotky pohybu v ose bude napéti
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odli¥né od nuly i v pripadé simulovanych pohybl. Proto je tfeba vypnout napajeni pohond nebo je bé&hem
simulovanych pohybd, tj. pfi zakdzanych jednotkdch pohybu v ose, odpoijit z karty jednotek pohybu v oséch.
Viz také ENABLE.

Poznamka
Jednotky krokového pohybu v ose se mohou pouZzivat v této instrukci pouze v pfipadé, Ze jsou spravovany ze
vzdaleného TRS-AX.

DISABLEFORCEDINPUT

Syntaxe
DISABLEFORCEDINPUT

Argumenty
zadny argument

Popis
Zakaze moznost pouzivani funkci pro nucené nastavovani vstupl. KdyZ byly predtim nucené nastaveny
vstupy, provadéni této instrukce je vrati do redlného stavu. Viz také ENABLEFORCEDINPUT,
DISABLEFORCEDINPUT, SETFORCEDINPUT ,RESETFORCEDINPUT, SETFORCEDPORT, SETFORCEDANALOG.

ENABLE
Syntaxe

ENABLE jednotkapohybuvosel,[...jednotkapohybuvose6]
Argumenty

jednotkapohybuvosel... nazvy zafizeni druhu jednotka pohybu v ose

[...jednotkapohybuvose6]

Popis
Slouzi k aktivaci uvedenych jednotek pohybu v ose. Jednotky pohybu v ose jsou vzdy aktivovany ve fazi
inicializace. Tato instrukce je vyvolavana pouze v pfipadé€, Ze byly jednotky pohybu v ose predtim zakazany
instrukci DISABLE.

Poznamka
Jednotky krokového pohybu v ose se mohou pouzivat v této instrukci pouze v pfipadé, Ze jsou spravovany ze
vzdaleného TRS-AX.

ENABLEFORCEDINPUT

Syntaxe
ENABLEFORCEDINPUT

Argumenty
zadny argument

Popis
Aktivuje nucené nastavovani vstupl. Pfed pouZitim instrukci pro nucenou aktivaci nebo zakézani vstupnich
zafizeni je tfeba provést tuto instrukci. V opa&ném pFipadé nebudou mit instrukce nuceného nastaveni vstupl
zadny vliv.
Viz také DISABLEFORCEDINPUT, SETFORCEDINPUT ,RESETFORCEDINPUT, SETFORCEDPORT,
SETFORCEDANALOG.

RESETFORCEDINPUT

Syntaxe
RESETFORCEDINPUT nazevvstupu

Argumenty
nazevvstupu nazev digitalniho vstupu

Popis
Slouzi k nucenému nastaveni vstupu uvedeného v parametru nazevvstupu na hodnotu OFF.
Za Ucelem pouZiti této instrukce je tfeba predem aktivovat nucené nastavovani vstupl prostiednictvim
instrukce ENABLEFORCEDINPUT . Viz také DISABLEFORCEDINPUT, SETFORCEDINPUT, SETFORCEDPORT,
SETFORCEDANALOG.
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SETFORCEDANALOG
SETFORCEDANALOG analogovyvstup, hodnota
analogovyvstup nazev zafizeni druhu analogovy vstup
hodnota konstanta nebo proménna integer nebo float nebo double

Nucené nastavuje hodnotu analogového vstupu uréeného prostiednictvim parametru analogovyvstup.
Za Ucelem pouZiti této instrukce je tfeba predem aktivovat nucené nastavovani vstupl prostiednictvim
instrukce ENABLEFORCEDINPUT. Viz také DISABLEFORCEDINPUT, SETFORCEDINPUT,RESETFORCEDINPUT,

SETFORCEDPORT.

SETFORCEDINPUT
SETFORCEDINPUT nazevvstupu
nazevvstupu nazev digitalniho vstupu

Slouzi k nucenému nastaveni vstupu uvedeného v parametru nazevvstupu na hodnotu ON.

Za (¢elem pouziti této instrukce je tfeba pfedem aktivovat nucené nastavovani vstupl prostfednictvim
instrukce ENABLEFORCEDINPUT.

Viz také DISABLEFORCEDINPUT, RESETFORCEDINPUT, SETFORCEDPORT, SETFORCEDANALOG.

SETFORCEDPORT
SETFORCEDPORT nazevportu, hodnota
nazevportu nézev zafizeni druhu port vstupl
promenna konstanta nebo proménna integer nebo char

Nucené nastavuje hodnotu portu vstupl vyjadfenou parametrem nazevportu. Port vstupl je vidén jako
maska bitd. KdyZ ma bit hodnotu 1, odpovidajici vstup bude nastaven do stavu ,ON".

Za (¢elem pouziti této instrukce je tfeba pfedem aktivovat nucené nastavovani vstupl prostfednictvim
instrukce ENABLEFORCEDINPUT.

Viz také DISABLEFORCEDINPUT, SETFORCEDINPUT ,RESETFORCEDINPUT, SETFORCEDANALOG.

10.3.19 BlackBox

Ucelem funkce ,BlackBox" je zaznamenat do databaze vedkerou aktivitu stroje, tj. mistniho nebo vzdaleného
modulu. Pod pojmem ,aktivita stroje" se ma na mysli zména podcelku vSech logickych zafizeni, pouzitelnych v
GPL. Timto zplsobem je mozné provést naslednou analyzu chovani stroje na zakladé korelace stavl zafizeni
uloZzenych v paméti. Databaze ma tabulku obsahujici ¢asovou informaci o ¢ase a stavu vSech zafizeni v daném
okamziku, po jednom pro kazdy sloupec. V jazyce GPL byly zavedeny nové instrukce pro zahajeni, ukonceni a
dotazovani aktivity zaznamenavani, které jsou popsany nize.

Kazdy soubor blackbox predstavuje databazi SQLite a obsahuje informace, které se tykaji pouze jediného modulu.
Nazev souboru zahrnuje Cislo modulu a datum a ¢as zahajeni aktivity zaznamenavani.

Pfidéni zdznamu do databaze se provadi prostfednictvim transakce. Kazda transakce obsahuje vice zdznamd
vytvorenych v prib&hu 1 sekundy. V pfipadé vypadku dodavky elektrické energie je zaru¢ena koherence souboru
a miZe dojit ke ztraté posledni transakce. Doba trvani transakce miZe byt zm&néna prostFednictvim polozky v
Tpa.ini (ohledné podrobnéjsich informaci se obratte na firmu TPA.).

Byl zadan limit doby zachovani zaznamu, rovnajici se 12 hodindm. To znamenad, Ze kazda databaze bude vzdy
obsahovat pouze poslednich 12 hodin zaznamu. Béhem zaznamenavani budou z databaze odstranény starsi
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zaznamy. Mezni dobu zachovani archivniho prehledu zaznamenaného v databazi Ize ménit prostiednictvim polozky
v Tpa.ini (ohledné podrobnéjsich informaci se obratte na firmu TPA).

Tato funkce je dostupna pro fyzicka zafizeni na sbérnici GreenBus, EtherCAT, CAN, S-CAN, MECHATROLINK-II,
ktera jsou pripojena prostiednictvim sbémice TMSbus, TMSbus+, TMScan, TMScan+, DualMech, DualMech Mono,
AlbMech.

ENDBLACKBOX

ENDBLACKBOX

Slouzi k ukonceni funkce zaznamenavani veskeré aktivity mistniho nebo vzdaleného modulu na soubor. Viz
také STARTBLACKBOX a PAUSEBLACKBOX.

PAUSEBLACKBOX

PAUSEBLACKBOX

Slouzi k pozastaveni funkce zaznamenavani veskeré aktivity mistniho nebo vzdaleného modulu na soubor. Pro
obnoveni zaznamenavani stadi spustit instrukci STARTBLACKBOX bez argument{. Viz také ENDBLACKBOX.

STARTBLACKBOX
STARTBLACKBOX [hodnota][,chyba]
hodnota konstanta nebo proménna integer. Obdobi zaznamenavani
chyba proménna integer. Kéd chyby

Slouzi k aktivaci funkce zaznamenavani veskeré aktivity mistniho nebo vzdaleného modulu na soubor.
Aktivitou modulu se ma na mysli zména stavu logickych zafizeni v ¢ase s vyjimkou zafizeni typu prepinac
pfiznaku.

Doba zaznamenavani (hodnota) je vyjadrena v milisekundach. Nesmi byt mensi neZz 10 a musi byt nasobkem
doby real-time. Kdyby tomu tak nebylo, doslo by ke vzniku chyby systému ¢. 4399 (Parametr mimo rozsah).
Kdyz instrukce zahaji zaznamenavani a hodnota je vynechana, za prednastavenou hodnotu bude povazovana
hodnota 20.

Kdyz instrukce obnovi predtim prerusené zaznamenavani, nebude zohlednéna zadna nastavena hodnota.
Kdyz nebylo mozné spustit zaznamenavani, chyba obsahuje hodnotu odliSnou od 0; v opacném pfipadé
obsahuje hodnotu 0:

Kod chyb Popis

0 |Zédné chyba

1 Existuii rozdily mezi konfiguraci zafizeni v Cislicovém fizeni a v systému Albatros

2 Pocet zarizeni, kterd maji byt zareqgistrovana, presahuje maximdini pocet uréeny pro systém

3 \V_konfiguraci nejsou pritomna zafizeni

4 Komunikacni software ve vzdaleném modulu nepodporuje funkci blackbox (pouze vzdalené
moduly)

5 Cislicové fizeni brani zahajeni registrace

6 \Vyskytla se chyba pfi nacitani knihovny pro spravu databaze

7 Pocet sloupcl na tabulku pfesahuje maximaini po€et sloupct, které databaze dokaze
spravovat

8 Nebylo mozné otevrit databazi na disku

9 Neni mozné vytvofit v databazi tabulku zaznamenavani

10 \Vyskytla se chyba v IP adrese pro komunikaci se vzdalenym modulem (pouze vzdalené
moduly)

11 Nebylo mozné vytvorit komunikacni socket pro prijem dat (pouze vzdalené moduly)

12 Nebylo mozné prifadit mistni adresu komunikacnimu socketu (pouze vzdalené moduly)

13 Nebylo mozné se pripoijit ke vzdalenému socketu (pouze vzdalené moduly)

14 Nebyl mozny pfistup do paméti sdilené s Cislicovym fizenim

15 Konfigurace hardwaru brani pouziti funkce  BlackBox"

16 Dana funkce byla zruSena v tpa.ini
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Viz také PAUSEBLACKBOX a ENDBLACKBOX.

10.3.20 ISO

ISOGO

ISOGO

navesti

jednotkapohybuvosel
poloha1l

jednotkapohybuvose?2
poloha2

jednotkapolohuvose3
poloha3

jednotkapohybuvose4
poloha4
jednotkapohybuvose5
poloha5
hodnota

navesti, jednotkapohybuvosel, polohal, jednotkapohybuvose2,
poloha2, jednotkapohybuvose3, poloha3, jednotkapohybuvose4,
poloha4, jednotkapohybuvose5, poloha5, [hodnota]

konstanta nebo proménna integer. Navésti které identifikuje blok presunu.

N ve standardu ISO

nazev zafizeni druhu jednotka pohybu v ose. (X ve standardu ISO)
konstanta nebo proménna. Poloha v operac¢nim prostoru
jednotkypohybuvosel

nazev zafizeni druhu jednotka pohybu v ose. (Y ve standardu ISO)
konstanta nebo proménna. Poloha v operac¢nim prostoru
jednotkypohybuvose2

nazev zafizeni druhu jednotka pohybu v ose. (Z ve standardu ISO)
konstanta nebo proménna. Poloha v operac¢nim prostoru
jednotkypohybuvose3

nazev zafizeni druhu jednotka pohybu v ose. (C ve standardu ISO)
konstanta nebo prom&nnd. Poloha v prostoru spojl jednotkypohybuvose4
nazev zafizeni druhu jednotka pohybu v ose. (B ve standardu ISO)
konstanta nebo prom&nnd. Poloha v prostoru spoji jednotkypohybuvose5
konstanta nebo proménna double. Pfedstavuje procentualni hodnotu feed
rate. (F ve standardu ISO)

Slouzi k nastaveni Rychlého pohybu. Useky rychlého pohybu jsou fizeny v synchronizaci. Body definované

uzivatelem jsou hrani¢nimi body jednotlivého Useku presunu, ktery je ujety tak, aby byly jednotky pohybu v
osach vzajemné synchronizovany. To znamena, zZe fyzické jednotky pohybu v ose se pohybuji nezavisle jedna
na druhé, ale zachovavaji soucasnost rozjezdu a pfijezdu podobné jako v instrukcich MULTIABS a MULTIINC.
Hrot obrabéciho nastroje neprejde ¢aru v provoznim prostoru a jeho draha nebude kontrolovana. Parametr
navesti se pouzivad ve spojeni s instrukci SETLABELINTERP pro jediné¢nou identifikaci bloku pfesunu. Prvni tfi
polohy identifikuji polohu hrotu v provoznim prostoru, zatimco dalsi dvé definuji hodnotu rotacnich jednotek
pohybu v osach v prostoru spoji. Hodnota FeedRate definuje procentudlni hodnotu snizeni vzhledem
maximalni mozné rychlosti (V ISO: FO maximalni rychlost, F100 nulovy FeedRate, a tedy zastavené jednotky

pohybu v osach).

Tato instrukce zplsobuje pfi pouZiti na jednotkdch krokového pohybu v ose vznik chyby systému (4105 -
Danou instrukci nelze provést na jednotce pohybu Nazevlednotkypohybuvose).

Neni mozné pouzit instrukci WAITCOLL, protoze v okamziku kolize vpredu by doslo ke ztraté vztahu
interpolace s ostatnimi jednotkami pohybu v osach, které se podileji na pohybu, a vysledkem by byl vznik
profilu rychlosti, ktery se liSi od o¢ekavaného profilu. V pfipadé jejiho pouziti bude vytvofena chyba systému
4101 - Nevyhovujici sprava jednotky pohybu v ose Nazevlednotkypohybuvose.

ISOG1

ISOG1

navésti

jednotkapohybuvosel
poloha1l

jednotkapohybuvose?2
poloha2

jednotkapolohuvose3
poloha3

jednotkapohybuvose4

navesti, jednotkapohybuvosel, polohal, jednotkapohybuvose?2,
poloha2, jednotkapohybuvose3, poloha3, jednotkapohybuvose4,
poloha4, jednotkapohybuvose5, poloha5, [hodnota]

konstanta nebo proménna integer. Navésti které identifikuje blok presunu.

(N v standardu ISO)

nazev zafizeni druhu jednotka pohybu v ose. (X ve standardu ISO)
konstanta nebo proménna. Poloha v operac¢nim prostoru
jednotkypohybuvosel

nazev zafizeni druhu jednotka pohybu v ose. (Y ve standardu ISO)
konstanta nebo proménna. Poloha v operac¢nim prostoru
jednotkypohybuvose2

nazev zafizeni druhu jednotka pohybu v ose. (Z ve standardu ISO)
konstanta nebo proménna. Poloha v operac¢nim prostoru
jednotkypohybuvose3

nazev zafizeni druhu jednotka pohybu v ose. (C ve standardu ISO)
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poloha4 konstanta nebo prom&nnd. Poloha v prostoru spojd jednotkypohybuvose4
jednotkapohybuvose5 nazev zafizeni druhu jednotka pohybu v ose. (B ve standardu ISO)
poloha5 konstanta nebo prom&nnd. Poloha v prostoru spoji jednotkypohybuvose5
hodnota konstanta nebo proménna double. Pfedstavuje hodnotu posuvu. (F ve

standardu ISO)

Definuje bod v provoznim prostoru, kterého musi dosahnout prvni hrot obrabéciho nastroje na konci
interpolace aktudlniho bloku. Parametr navesti se pouziva ve spojeni s instrukci SETLABELINTERP pro
jedinécnou identifikaci bloku pfesunu. Prvni tfi polohy identifikuji polohu hrotu v provoznim prostoru, zatimco
dalsi dvé definuji hodnotu rotaénich jednotek pohybu v oséch v prostoru spojii. Hodnota Feed definuje
rychlost hrotu jako mérna jednotka (milimetry nebo stupné) za minutu (v pfipadé pfitomnosti instrukce
ISOG94) nebo jako dobu provadéni (v pfipadé pfitomnosti instrukce ISOG93). Parametr hodnota je povinny
pro prvni instrukci ISOG1 pohybu interpolace.

Tato instrukce zplsobuje pfi pouZiti na jednotkdch krokového pohybu v ose vznik chyby systému (4105 -
Danou instrukci nelze provést na jednotce pohybu Nazevlednotkypohybuvose).

Neni mozné pouzit instrukci WAITCOLL, protoze v okamziku kolize vpredu by doslo ke ztraté vztahu
interpolace s ostatnimi jednotkami pohybu v osach, které se podileji na pohybu, a vysledkem by byl vznik
profilu rychlosti, ktery se liSi od o¢ekavaného profilu. V pfipadé jejiho pouziti bude vytvofena chyba systému
4101 - Nevyhovujici sprava jednotky pohybu v ose Nazevlednotkypohybuvose.

ISOGY9
ISOG9 jednotkapohybuvose
jednotkapohybuvose nazev zafizeni druhu jednotka pohybu v ose

Umoziuje nucené zastaveni pohybu. V pfipadé pfitomnosti této instrukce budou interpolace nebo rychly
pohyb zastaveny pred prechodem na nasledujici blok. Nejedna se proto o blokujici instrukci, jako je tomu v
ptipadé instrukce WAITSTILL. Rizeni je informovano o nuceném zastaveni a proces ziskani blok pohybu bude
pokracovat az do naplnéni lookahead. Parametr jednotkapohybuvose identifikuje kanal interpolace 5
Jednotek pohybu v osach po skonéeni predtim vypocteného bloku. V tomto pfipadé nebude rozdil mezi
provedenim instrukce ISOGI a instrukce ISOGO.

ISOG90
ISOG90 jednotkapohybuvose
jednotkapohybuvose nazev zafizeni druhu jednotka pohybu v ose

Slouzi k nastaveni interpretace poloh jako absolutnich. Parametr jednotkapohybuvose identifikuje kanal
interpolace 5 Jednotek pohybu v osach, ktery bude pocinaje touto instrukci interpretovat polohy jednotek
pohybu v osach jako absolutni polohy (pfednastavena podminka). V tomto pfipadé nebude rozdil mezi
provedenim instrukce ISOG1 a instrukce ISOGQ.

ISOG91
ISOG91 jednotkapohybuvose
jednotkapohybuvose nazev zafizeni druhu jednotka pohybu v ose

Slouzi k interpretaci poloh jako relativnich. Parametr jednotkapohybuvose identifikuje kanal interpolace 5
Jednotek pohybu v osach, ktery bude pocinaje touto instrukci interpretovat polohy jednotek pohybu v osach
jako relativni polohy. V tomto pfipadé nebude rozdil mezi provedenim instrukce ISOG1 a instrukce ISOGO.
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ISOG93
ISOG93 jednotkapohybuvosach
jednotkapohybuvose nazev zafizeni druhu jednotka pohybu v ose

Slouzi k nastaveni rychlosti jako obracenych hodnot doby provadéni. Parametr jednotkapohybuvose urcuje
kanal interpolace 5 Jednotek pohybu v osach, ktery bude pocinaje touto instrukci interpretovat hodnotu
predanou prostfednictvim parametrl F instrukce ISOG1 jako obracenou hodnotu doby provadéni vyjadrené v
minutach. Diky tomu je fizeni schopno urcit rychlost, kterd musi byt udrzovana hrotem nastroje v blocich

interpolace.

ISOG9Y94
ISOG94 jednotkapohybuvose
jednotkapohybuvose nazev zafizeni druhu jednotka pohybu v ose

Slouzi k nastaveni rychlosti jako mémné jednotky za minutu. Parametr jednotkapohybuvose urcuje kanal.

ISO0G216

ISOG216 nazevMatriceRotacnichjednotek, nazevMatriceDrzakuNastroju,
nazevMatriceNastroju, maskaAktivace,jednotkapohybuvosel,
jednotkapohybuvose?2,jednotkapohybuvose3,jednotkapohybuvose4
,jednotkapohybuvose5

nazevMatriceRotacnichjednoteknazev matrice. Obsahuje Udaje tykajici se rotacnich jednotek pohybu v

osach
nazevMatriceDrzakuNastroju nézev matrice. Obsahuje (daje tykajici se drzdku nastrojl
nazevMatriceNastroju nézev matrice. Obsahuje Udaje tykajici se obrabécich nastrojd
maskaAktivace proménna nebo konstanta integer. Maska aktivace jednotek pohybu v
osachCaB
jednotkapohybuvosel nazev zafizeni druhu jednotka pohybu v ose. (X ve standardu ISO)
jednotkapohybuvose2 nazev zafizeni druhu jednotka pohybu v ose. (Y v standardu ISO)
jednotkapolohuvose3 nazev zafizeni druhu jednotka pohybu v ose. (Z v standardu ISO)
jednotkapohybuvose4 nazev zafizeni druhu jednotka pohybu v ose. (C v standardu ISO)
jednotkapohybuvose5 nazev zafizeni druhu jednotka pohybu v ose. (B v standardu ISO)

Identifikuje tfi matrice pro parametrizovani stroje a pét zafizeni druhu jednotka pohybu v ose, kterad tvoii
samotny stroj. Tato instrukce musi byt provedena pred jakoukoli jinou instrukci ISO. Parametr
maskaAktivace definuje, které rotacni jednotky pohybu v ose (C a/nebo B) aktivovat.

Ohledné hodnot, které je tfeba nastavit, vychazejte z nize uvedené tabulky:

maskaAktivace Popis
31 Aktivace jednotek pohybu v osaéch Ca B
23 Aktivace samotné jednotky pohybu v ose B
15 Aktivace samotné jednotky pohybu v ose C
7 Zakazani jednotek pohybu v osach C a B

Mérnymi jednotkami, ve kterych jsou vyjadreny v konfiguraci hodnoty rotacnich jednotek pohybu v osach,
jsou stupné.

Souvislost mezi fyzickymi jednotkami pohybu v osach a virtualnimi jednotkami pohybu v osach ISO nastavena
prostfednictvim této instrukce je zrusena v okamziku ukonceni Glohy, ve které je definovana tato instrukce,
nebo prostrednictvim instrukce ISOM2. Jednotky pohybu v osach Ize pouzit pro pohyby klasického druhu.
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I1IS0G217

ISOG2 jednotkapohybuvosel, jednotkapohybuvose2,
jednotkapohybuvose3, jednotkapohybuvose4,
jednotkapohybuvose5, VirtualniJednotkapohybuvosel,
VirtualniJednotkapohybuvose2, VirtualniJednotkapohybuvose3,
VirtualniJednotkapohybuvose4, VirtualniJednotkapohybuvose5

jednotkapohybuvosel nazev zafizeni druhu jednotka pohybu v ose

jednotkapohybuvose2 nazev zafizeni druhu jednotka pohybu v ose

jednotkapolohuvose3 nazev zafizeni druhu jednotka pohybu v ose

jednotkapohybuvose4 nazev zafizeni druhu jednotka pohybu v ose

jednotkapohybuvose5 nazev zafizeni druhu jednotka pohybu v ose

VirtualniJednotkapohybuvosel nazev zafizeni druhu virtualni jednotka pohybu v ose (X ve standardu
I1SO)

VirtualniJednotkapohybuvose2 nazev zafizeni druhu virtualni jednotka pohybu v ose. (Y ve standardu
I1SO)

VirtualniJednotkapohybuvose3 nazev zafizeni druhu virtualni jednotka pohybu v ose (Z ve standardu
I1SO)

VirtualniJednotkapohybuvose4 nazev zafizeni druhu virtualni jednotka pohybu v ose (C ve standardu
1SO)

VirtualniJednotkapohybuvose5 nazev zafizeni druhu virtudlni jednotka pohybu v ose (B ve standardu
I1SO)

Popisuje fyzické jednotky pohybu v osach a virtualni jednotky pohybu v osach, které tvofi stroj. Virtualni
jednotky pohybu v osach popisuji polohu a nasmérovani nastroje a musi byt deklarovany jako druh Virtualni v
konfiguraci softwaru Albatros. Prvnich pét jednotek pohybu v osach musi byt fyzické jednotky pohybu v
osach a jsou ovladany interpolatorem. Nasledujicich pét jednotek musi byt virtudlni jednotky pohybu v osach
a jsou to jednotky pohybu v osach, které pouzivaji instrukce ISOGO a ISOG1.

Tato instrukce musi byt provedena pred jakoukoli jinou instrukci ISO.

Vzorce pro pfimou a obracenou kinematiku na prechod od jedné polohy v prostoru spojd (fyzické jednotky
pohybu v osach) do provozniho prostoru (virtualni jednotky pohybu v osach) musi byt upresnény
prostfednictvim instrukce KINEMATICEXPR pro kaZzdou z deseti jednotek pohybu v osach definovanych v
instrukci ISOG217.

Tato instrukce zplsobuje pfi pouZiti na jednotkach krokového pohybu v ose vznik chyby systému (4105 -
Danou instrukci nelze provést na jednotce pohybu Nazevlednotkypohybuvose).

Souvislost mezi fyzickymi jednotkami pohybu v osach a virtualnimi jednotkami pohybu v osach ISO nastavena
prostfednictvim této instrukce je zrusena v okamziku ukonceni Ulohy, ve které je definovana tato instrukce,
nebo pfi provedeni instrukce ISOM2. Jednotky pohybu v osach Ize pouZit pro pohyby klasického druhu.

ISOM2
ISOM2 jednotkapohybuvose
jednotkapohybuvose nazev zafizeni druhu jednotka pohybu v ose

Uvolfiuje jednotky pohybu v osach od pohybu ISO, ktery je nastaven instrukci ISOG216 nebo instrukci

1ISOG217.

ISOM6
ISOM6 jednotkapohybuvose, indexRadkuMatriceRotacnichjednotek,

indexRadekMatriceDrzakuNastroju, indexRadekMatriceNastroju

jednotkapohybuvose nazev zafizeni druhu jednotka pohybu v ose
indexRadekMatriceRotacnichjed konstanta nebo proménna integer. Index fadku matrice rotacnich jednotek
notek pohybu v osach
indexRadekMatriceDrzakuNastro konstanta nebo prom&nna integer. Index Fadku matrice drzéku nastrojl
ju
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indexMatriceNastroju konstanta nebo prom&nna integer. Index fadku matrice nastrojl
SlouZi k nastaveni pouziti skupiny parametrd popisujicich kinematiku stroje. Indexy se vztahuji na tfi matrice
s nazvem ur¢enym uzivatelem, deklarované v souboru globalnich proménnych softwaru Albatros. Parametr
jednotkapohybuvose identifikuje pfislusny kanal interpolace. Nize uvedené tabulky popisuji, jak musi byt
deklarovany tfi matrice v souboru globalnich proménnych.
Pole Matrice Matrice Rotacnich Jednotek pohybu v osach
Posun X Posun podél X mezi oto¢nym bodem a bodem ovladani hlavy
Posun Y Posun podél Y mezi oto¢nym bodem a bodem ovladani hlavy
Posun Z Posun podél Z mezi oto¢nym bodem a bodem ovladani hlavy
Posun os X Odchylka v X mezi osou otaceni a osou nataceni (pfi poloze jednotky pohybu v ose C =0)
Posun os Y Odchylka v Y mezi osou otaceni a osou nataceni (pfi poloze jednotky pohybu v ose C =0)
Posun os Z Vzdalenost Nos-otocny bod
Uhel & Uhel kolem Z pro spravné polohovani hlavy vi¢i nule stroje
Uhel y Uhel mezi rotaéni a nataceci plochou
Pole Matrice Matrice DrzakuNastroju
PosunPU X Posun v X mezi bodem uchyceni drzédku nastroji k motoru a bodem uchyceni nastroje k
drzaku nastrojl (pfi poloze jednotky pohybu v ose C =0 a svislym motorem)
PosunPU Y Posun v Y mezj) bodem uchyceni drzdku nastrojli k motoru a bodem uchyceni nastroje k
drzaku nastroju (pfi poloze jednotky pohybu v ose C =0 a svislym motorem)
PosunPU Z Posun v Z mezi bodem uchyceni drzéku nastroji k motoru a bodem uchyceni nastroje k
drzaku nastrojl (pfi poloze jednotky pohybu v ose C =0 a svislym motorem)
Uhel a Uhel posunu os mezi osou motoru a osou nastroje (vaci Z)
Uhel B Uhel posunu os mezi osou motoru a osou nastroje (VA& Y)
Pole Matrice Matrice Nastroji
Délka nastroje Délka nastroje

ISOSETPARAM

ISOSETPARAM

OznaceniParametru

hodnota

OznaceniParametru, hodnota

konstanta nebo proménna integer. Jedna se o Cislo, které oznacuje
parametr

konstanta nebo proménna float. Jedna se o hodnotu, kterda ma byt
nastavena.

SlouZi k nastaveni nékterych parametrd, které charakterizuji plynulost interpolovaného pohybu ISO. Nize
uvedena tabulka vysvétluje vyznam kazdého OznaceniParametru, rozmezi hodnot, ve kterém se musi
pohybovat proménna hodnota a prednastavené hodnoty.

OznaceniParametru Rozsah Pfednastaveni Vyznam
Procentualni vyjadreni
zpomaleni na lineadrnich
jednotkach pohybu v
osach v pripadé

0 0.0-100.0 50.0 Uhlového bodu.

(0=zadné zpomaleni,

dovolené
interpolatorem)

100=maximalni zpomaleni
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0.0-100.0

50.0

Procentualni vyjadreni
zpomaleni na rotacnich
jednotkach pohybu v
osach v pripadé
Uhlového bodu.
(0=zadné zpomaleni,
100=maximalni zpomaleni
dovolené

interpolatorem)

0.5-1.0

0.9

Faktor snizeni rychlosti
na krivocaré poradnici v
pripadé Ghlového bodu.
(1=zadné snizeni,
0,5=maximalni dovolené
snizeni)

0.0-100.0

60.0

Procentualni vyjadreni
zpomaleni v pfipadé
blizkych pretrzitosti.
(0=zadné zpomaleni,
100=maximalni zpomaleni
dovolené

interpolatorem)

0.0-100.0

10.0

Procentualni vyjadreni
hodnoty smooth drahy
pohybu

(Vétsi nez 0,0)-1,0

0.2

Minimalni rozmér Useku,
ktery Ize projet se
samotnymi linedmimi
jednotkami pohybu v
osach. Hodnota je
vyjadiena v milimetrech.

(Vétsi nez 0,0)-1,0

0.1

Minimalni rozmér Gseku,
ktery Ize projet se
samotnymi rota¢nimi
jednotkami pohybu v
osach. Hodnota je
vyjadrena ve stupnich.

0.0-100.0

100.0

Dolni limit filtru vyhlazeni

1.0.100.0

1.0

Multiplikacni faktor,
aplikovany na zrychleni
a na zpomaleni, ktera
jsou zadefinovana v
konfiguraci. ZvysSuje
maximalni zrychleni a
zpomaleni samotnych
linedrnich jednotek
pohybu v osach.
Hodnoty mimo interval
zplsobuji chybu
systému 4399 -
Parametr mimo rozsah.

1.0-100.0

1.0

Multiplikaéni faktor,
aplikovany na zrychleni
a na zpomaleni, ktera
jsou zadefinovana v
konfiguraci. ZvysSuje
maximalni zrychleni a
zpomaleni samotnych
rotacnich jednotek
pohybu v osach.
Hodnoty mimo interval
zplsobuji chybu
systému 4399 -
Parametr mimo rozsah.
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Pfiznak pro aktivaci
(0.0) nebo zruseni (1.0)
redukce rychlosti mezi
naslednymi bloky v
pfipadé Uhlového bodu.
Zrudeni mize byt

10 0.0-1.0 0.0 M , vs
dosazeno také pouzitim
instrukce s nize
uvedenymi parametry:
ISOSETPARAM 0 0.0
ISOSETPARAM 1 0.0
ISOSETPARAM 2 1.0

KINEMATICEXPR

Syntaxe
KINEMATICEXPR jednotkapohybuvose = vyraz

Argumenty
jednotkapohybuvose nazev zafizeni druhu fyzicka jednotka pohybu, fyzicka nebo virtuaini
vyraz souhrn operatort

Popis

Umoziiuje definovat jednotlivé vyrazy ptimé i obracené kinematiky. Pfed provedenim této instrukce musi byt
vyvolana instrukce ISOG217, ktera popisuje fyzické jednotky pohybu v osach a virtualni jednotky pohybu v
osach, které tvofi stroj. Pro kazdou jednotku pohybu v ose definovanou v ISOG217 musi byt vyvoléna

instrukce KINEMATICEXPR. Vyrazem kinematiky jednotky pohybu v ose v prostoru spojdl (obracend kinematika)

miZe byt funkce proménnych, konstant a polohy jednotek pohybu v oséch v provoznim prostoru. Vyrazem
kinematiky jednotky pohybu v ose v provoznim prostoru (pfima kinematika) miZe byt funkce proménnych,
konstant a polohy jednotek pohybu v oséch v prostoru spojd.

Syntaxe argumentu vyraz je stejna jako syntaxe popsana v instrukci EXPR s tim rozdilem, Ze se nedaji
pouzivat mistni proménné. Déle se nesmi pouzivat jednotky pohybu v ose stejného druhu, jakym je jednotka

pohybu v ose deklarovana v argumentu jednotkapohybuvose, a nedeklarované v instrukci ISOG217. Kdyz se

napt. definuje kinematika virtualni jednotky pohybu v oséch, ktera jiz byla deklarovana instrukci ISOG217, ve
vyrazu mize byt pouZito pouze pét fyzickych jednotek pohybu v osach deklarovanych v ISOG217.

Priklad
ut as ; Cislo nastroje
posuny as ; posun Y nosu otocného bodu
posunz as ; posun Z nosu otocného bodu

Function ISO5AX

setval ,ut
setval ,ut
setval ,ut

; EXPLICITNI KINEMATIKA
ISOG217 Rx Ry Rz RC Rb X Y Z C B

; DEFINICE VYRAZU KINEMATIKY )
; OBRACENA EXPLICITNI KINEMATIKA fyzické JEDNOTKY POHYBU V OSE RX
KinematicExpr Rx = X - 135 + ut * sin ( B ) * cos ( C)

; OBRACENA EXPLICITNI KINEMATIKA fyzické JEDNOTKY POHYBU V OSE Ry
KinematicExpr Ry = Y + posuny + ut * sin ( B ) * sin ( C)

;_OBRACENA EXPLICITNI KINEMATIKA fyzické JEDNOTKY POHYBU V OSE Rz
KinematicExpr Rz = Z + posunz + ut * cos ( B )

; OBRACENA EXPLICITNI KINEMATIKA fyzické JEDNOTKY POHYBU V OSE RC
KinematicExpr Rc = C

;_OBRACENA EXPLICITNI KINEMATIKA fyzické JEDNOTKY POHYBU V OSE Rb
KinematicExpr Rb = B

; PRIMA EXPLICITNI KINEMATIKA JEDNOTKY POHYBU V OSE X
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KinematicExpr X = Rx + 135 - ut * sin ( Rb ) * cos ( C)

; PRIMA EXPLICITNI KINEMATIKA JEDNOTKY POHYBU V OSE Y
KinematicExpr Y = Ry - posuny - ut * sin ( Rb ) * sin ( C)

; PRIMA EXPLICITNI KINEMATIKA JEDNOTKY POHYBU V OSE Z

KinematicExpr Zz

= Rz - posunz - ut * cos ( Rb )

;_PRiMA_EXPLICITNi KINEMATIKA JEDNOTKY POHYBU V OSE C
Kinemati cExpr C = RC

; PRIMA EXPLICITNI KINEMATIKA JEDNOTKY POHYBU V OSE B

KinematicExpr B

; POHYB

= Rb

IsoG0 1001,Xx 998.0,Y 600.0,z 0.0,C 90.0,B 45.0,0.0

IsoGl 1001,x 998.0,Y 600.0,z 0.0,C 90.0,B 45.0,1000.0
IsoGl 1001,X 998.0,Y 600.0,z 0.0,C 90.0,B 45.0,1000.0
IsoGl 1003, 996.0,Y 600.0,z 0.0,C 90.0,B 45.0,1000.0

WAITSTILL X

Isom2 X
FRet

INPBCD
OUTBCD
SETFORCEDBCD

CANOPENDRIVER
CANCLOSEDRIVER
CANRESETBOARD
CANSETOBIECT
CANGETOBIECT

SLMCOMMAND
SLMEEPROMDISABLE
SLMEEPROMENABLE
SLMGETEEPROM
SLMGETPARAM
SLMGETREGISTER
SLMGETSTATUS
SLMSETEEPROM
SLMSETPARAM
SLMSETREGISTER

HOMING

SYNCROOPEN
SYNCROCLOSE
SYNCROMOVE
SYNCROSETACC
SYNCROSETDEC
SYNCROSETVEL
SYNCROSETFEED
SYNCROSTARTMOVE
GETVF

10.3.21 Instrukce, které jiz nejsou k dispozici

¢te sérii digitalnich pllbajtl ve formatu BCD
méni sérii digitalnich pllbajtl ve formatu BCD
provédi nucené nastaveni série pllbajtl do formatu BCD

otevreni komunikacniho kanalu CANopen
zavreni komunikacniho kanalu CANopen
provedeni vynulovani karty CANopen
zapis objektu CANopen

¢teni objektu CANopen

provedeni pfikazu SLM

provedeni pfikazu zakazani zapisu do EEPROM
provedeni pfikazu aktivace zapisu do EEPROM
¢teni mista v paméti EEPROM

¢teni parametru SLM

¢teni registru SLM

¢teni veli¢iny pohonu

zapis na misto v paméti EEPROM

nastaveni parametru SLM

nastaveni registru SLM

provedeni ,vyhledani nuly"

otevira kanal synchronizovaného pohybu
zavira kanal synchronizovaného pohybu
pfifazuje bod synchronizovaného pohybu
nastavuje zrychleni pro synchronizované pohyby
nastavuje zpomaleni pro synchronizované pohyby
nastavuje rychlost pro synchronizované pohyby
odstupnuje rychlost jednotek pohybu v osach v synchronizovaném pohybu
zahaji zpracovani synchronizovaného pohybu
¢te hodnotu ménice napéti/frekvence

10.3.22 Instrukce nepouzitelné pri preruseni (interrupt)

Nize uvedené instrukce nemohou byt pouzity ve funkcich, které jsou vyvolavany instrukcemi ONFLAG, ONINPUT a
ONERRSYS. Jejich pouZiti je zakdzano také v Ulohach provadénych v redlném case (real-time).
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Instrukce, které vyvolavaji funkci preruseni (interrupt):
e ONFLAG
e ONINPUT
e ONERRSYS

Instrukce, které zplsobuji ¢ekani:
WAITINPUT
WAITFLAG
WAITACC
WAITCOLL
WAITDEC

WAITREG
WAITTARGET
WAITWIN
WAITSTILL
WAITTASK
WAITRECEIVE
WAITPERSISTINPUT
MULTIWAITFLAG
MULTIWAITINPUT

Instrukce komunikace.

e SEND
RECEIVE
CLEARRECEIVE
COMOPEN
COMCLOSE
COMREAD
COMREADSTRING
COMWRITE
COMWRITESTRING
COMGETERROR
COMCLEARRXBUFFER
COMGETRXCOUNT

Instrukce, které souvisi s pohybem jednotek pohybu v osach:
¢ MOVINC
MOVABS
LINEARINC
LINEARABS
CIRCLE
CIRCINC
CIRCABS
HELICINC
HELICABS
COORDIN
MULTIABS
MULTIINC
SETRIFLOC
SETTOLERANCE
RESRIFLOC
SETPFLY
SETPZERO
SETINDEXINTERP
STARTINTERP
FASTREAD
ENABLE
DISABLE
ENDMOV

Instrukce ISO:
¢ ISOGO
ISOG1
ISOG9
ISOG90
ISOG91
ISOG93
1SOG94
ISOG216
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ISOG217

ISOM2

ISOM6
ISOSETPARAM
KINEMATICEXPR

Instrukce Blackbox:
e ENDBLACKBOX
e PAUSEBLACKBOX
e STARTBLACKBOX

Instrukce, které souvisi se spravou EtherCAT:
o READDICTIONARY
o WRITEDICTIONARY

Instrukce souvisejici s viceulohovym provadénim (multitasking):
e SENDMAIL

WAITMAIL

ENDMAIL

SENDIPC

WAITIPC

TESTMAIL

TESTIPC

Instrukce, které zplsobuji dlouhou dobu zpracovani:
e SORT
e FIND
o FINDB
¢ MOVEMAT

10.4 Piiklady

10.4.1 Vynulovani pri Preruseni (Interrupt)

Priklad rutiny okamzitého vynulovani
Function provede nize uvedené operace:

; 1) Nastavi jednotku pohybu v ose zruSenim softwarovych Timitd

; a vynulovanim polohy

; 2) zkontroluje, zda se senzor jiz nenachazi ve stavu zAP. (ON).

; Kdyz se jiz nachazi ve stavu zAP. (ON), pohne jednotkou pohybu v ose a
vyCcka na jeho

; navrat do stavu VYP. (OFF). Kdyby k tomu nedoSTo v prabéhu 30 sekund,
; vytvori chybové hlaseni.

; 3) Nastaveni rychlost vyhledani senzoru

; 4) sSpusti pohyb jednotky pohybu v ose a pro danou

; jednotku pohybu v ose okamzité vynulovani. Pri zasahu prerusSeni

z

bude poloha jednotky pohybu v ose vynulovana a bude automaticky
ahajen

; pohyb do polohy mimo kolizni prostor.

; 5) vycka na prichod jednotky pohybu v ose do polohy mimo kolizni
prostor

; 6) Obnovi Timity jednotky pohybu v ose

Function RychTé_vynulovani

ResLimPos  jednotkapohybuvose ; Inicializace Jednotky pohybu v ose
ResLimNeg  jednotkapohybuvose

SetQuote jednotkapohybuvose,0

IfInput FastInput,OFF,Goto Continue ; ZkousSka obsazeni Senzoru
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Setvel jednotkapohybuvose, 5 ; Nastaveni
rychlosti
; presunu mimo kolizni
prostor
MovAbs jednotkapohybuvose, 30 ; pohyb
jednotky pohybu v ose
waitInput FastInput,OFF,30,call Error ; Kontrola presunu mimo

kolizni prostor
; mikrospinac,
; chyba po Timeout=30

Endmov jednotkapohybuvose ; Zastaveni jednotky
pohybu v ose
waitstill jednotkapohybuvose ; Cekani na zastaveni jednotky pohybu v

ose
Continue:
Setvel jednotkapohybuvose, 10 ; Rychlost vyhledani senzoru
vynuTlovani
MovAbs jednotkapohybuvose,-1000 ; Pohyb v zdporném sméru za
ucelem vyhledani senzoru
SetPFly jednotkapohybuvose,ON,10,0 ; Pripojeni Preruseni
; a nastaveni polohy a rychlosti
; presunu mimo kolizni prostor
waitstill jednotkapohybuvose ; Cekani na zastaveni jednotky pohybu v
ose

SetLimPos  jednotkapohybuvose ; Obnoveni Timitl jednotky pohybu v ose
SetLimNeg jednotkapohybuvose

Fret

; podprocedura odeslani chybového hlaseni
Error:

Error ERR_SETP ; Signalizace chyby zabranujici dalsimu
pokracovani

Ret

10.4.2 Server pohybu jednotek pohybu v osach

Priklad serveru pohybovani jednotek pohybu v osach:

Server zajisStuje pohyb jednotek pohybu v osach stroje
za jednotlivé ukoly.

Ukoly client odesilaji prikazy ve forme
hT1aseni (mail) do postovni schranky.

Server prebere prikazy ze schranky a provede je.
Pozadavky jsou zarazeny na konec rady ve schrance, a proto v pripadé,

ze pozadavek prijde v dobé, kdy je jiz server
obsazen, nebude ztracena, ale bude vybavena jakmile to bude mozné.

© =% s s s s s e e e e s

Server predstavuje jediny ukol, kterym je pohybovani jednotek pohybu v
sach. Jedna se o zpusob, jak se vyhnout
; konfliktim.

Server je implementovan funkci Master_assi.
Priklad client je implementovan funkci Check_fTag.

Tato funkce pravidelné kontroluje stav 3
priznaku a kdyz jej najde ve stavu zAP. (ON), odeSle na server
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prikaz pro provedeni vynulovani jednotek pohybu v osach.
priznak bude pravdépodobné nastaven na zAP. (ON) manualné
obsluhou, napriklad s pouzitim grafického zobrazeni.

Const MBOX = 101 ; identifikuje posStovni schranku

; prikazy

Const SETP = 10 ; vynulovani jednotek pohybu v osdach
const CHG = 11 ; vyména nastroje

Cconst OTVOR = 12 ; provedeni vrtani

; definice chybovych hlaseni
Defmsg ERR_CMD 'Neznamy prikaz skupiny jednotek pohybu v osach"

; --- Server ---
Function Autorun master_jednotekpohybuvosach

Tocal cmd as integer ; prikaz

Tocal quota_X as double ; poloha X otvoru

Tocal quota_y as double ; poloha Y otvoru
loop:

waitmail MBOX,cmd,poloha_X,poloha_y ; Cekadni na prikaz

; Po prijeti prikazu jej identifikuji
; a provedou vhodny ukon

Select cmd
case SETP
fcall vynulovani_jednotekpohybuvosach ; vynulovani jednotek
pohybu v osach
case CHG
fcall vymena_nastroje ; Provede vyménu nastroje
case OTVOR
fcall vrtani poloha_X,poloha_y ; vrtani po
; urcené polohy
case else
call chyba
endselect
endmail MBOX ; oznameni provedeni prikazu
goto Toop ; vrati se do stavu cekani na
novy
; prikaz
fret
; podprocedura odeslani chybového hlaseni
chyba:
error ERR_CMD
ret
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; --- Client ---
Function Check_flag

loop:
ifflag Setp_jednotekpohybuvosach,0FF, goto Toop ; text stavu priznaku

; OK, priznak ma hodnotu zAP. (ON), odesSlu prikaz
sendmail MBOX,WAITTACK,SETP,0.0,0.0

resetflag Setp_jednotekpohybuvosach ; vynuluji priznak
goto Tloop ; vratim se do stavu cekani
fret

; VSIMNETE SI, ZE:

; - Po prikazu "SETP" je treba uvést

; dva parametry ,poloha_X“ a ,poloha_Y“, i kdyz to

;' nemd smysl pro operaci vynulovani.

;  Server totiz nemize predem védét, ktery prikaz

; mu bude odeslan, a proto musime uvést dvé hodnoty

; stejného typu jako ty, jejichz prijeti server ocekava

; Vv tomto pripadé dvé DOUBLE. Predané hodnoty jsou ,0,0“ a "0,0".
; - Parametr ,WAITACK“ zajistuje, Ze client zlistane ve stavu cekani
;  na provedeni prikazu ze strany Serveru.

; Client bude pokracovat ve svém provadéni teprve poté, co Server
;  provedl ENDMAIL nebo zahdjil zpracovani nového

;  prikazu (WAITMAIL).

10.4.3 Cyklus hlavni casti kddu (Main) se spravou chyb

Hypoteticka hlavni funkce
slouzi k inicializaci stroje a k provedeni kontrolniho cyklu

)
y
)
y
Function Mailn

ONErrSys GestErrsys ; aktivuje spravu chyb
StartTask NouzovazZastaveni ; inicializuje
StartTask Ridicizarizeni
Aktivovatlednotkypohybuvosach

Toop: ]
IfFlag Flag,OFF, ZruseniNouzovehoStavu
goto Toop

Fret

)

Function GestErrsys
Param nerrore as integer
Param task as function
Param tipodevice as device
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EndTask

If

v osach
ResetFlag

Ridicizarizeni

nerrore, >, 5, goto noerraxis

Flag

ZrusitJednotkypohybuvosach

noerraxis:
Fret

10.4.4 Operace na retézcich

Ukonceni ukoTu
Ridicizarizeni
Prvnich 5 chyb

se vztahuje

na jednotky pohybu

Function priklad

Local
Local
Local
Local
Local

SetString
SetString

Addstring
Search
Search

Left

Right

Mid
Controlchar

Len

Str

val

Addstring

retezecl as string
retezec2 as string
retezec3 as string
delka as integer
poloha as integer
"Zkusebni", retezecl
" retezec",retezec?
retezecl,retezec2,retezec3
retezec3, 'k',poloha
retezec3,'y',poloha

retezec3,7,retezecl

retezec3,2,retezec?

retezec3,9,2,retezec3

65, retezecl

retezec3,delka

delka, retezec3
poloha, retezecl

"vysledek je

; retezec2 obsahuje "vysledek je -1"

Fret

retezecl obsahuje
nyni "zkusebni™

retezec3 obsahuje
"zZkusebni retezec"

poloha ma hodnotu 2
poloha ma hodnotu -1

retezecl
obsahuje "zkusebni"

retezec?
obsahuje "ec"

retezecs
obsahuje "re"

retezecl
obsahuje "z"

delka ma hodnotu 2

retezec3
obsahuje "2"

retezecl
obsahuje "-1"

',retezecl,retezec?
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10.4.5 Sekvencni / Paralelni Provedeni

Priklad rutiny, ktera ridi vynulovani
stroje se 3 jednotkami pohybu v ose
se zabranénim pripadnym mechanickym kolizim.

vynulovani jednotlivych jednotek pohybu v ose
jsou implementovana funkcemi, jejichz text je vynechan.
viz priklad ,,Rutina vynulovani®.

Nejdrive je vykonano samotné vynulovani

jednotky pohybu v ose z (vychazime pritom z predpokladu,
ze nemlUze byt vykondno spolu s ostatnimi),

po jehoz ukonceni budou soucasné provedena

vynulovani jednotek pohybu v osach

X ay.

; h1aseni pro obsluhu (prelozeno do jazyka)
DefMsg MSG_SETP ITA  "Probiha vynulovani..."
ENG "Homing in progress ...

Function VynulovaniJednotekpohybuvosach

Message MSG_SETP ; informuje obsluhu

Fcall vynulovaniJednotkypohybuvosez ; vynulovani jednotky
pohybu v ose z

; OK, vynulovani jednotky pohybu v ose z bylo ukonceno

StartTask VvynulovaniJednotkypohybuvosex ; spusti vynulovani X a v
StartTask VynulovanilednotkypohybuvoseYy

waitTask vynulovaniJednotkypohybuvosex ; Cekd na dokonceni
waitTask vynulovaniJednotkypohybuvosey

DelMessage MSG_SETP ; vymaze hlaseni
; pro obsluhu

Fret

10.4.6 Nulovaci Rutina

Priklad Nulovaci rutiny jednotky pohybu v ose

; Function provede nize uvedené operace:

;1) zrusi softwarové 1limity jednotky pohybu v ose

;' 2) nastavi rychlost vyhledani spinace

;  3) pohybuje jednotkou pohybu v ose do inkrementdlni polohy, ktera
; zarucuje dosazeni spinace

;  4) cekd, dokud jednotka pohybu v ose neaktivuje spinac

;  5) zastavi jednotku pohybu v ose a vycka na konec pohybu

;  6) nastavi rychlost (nizkou) uvolnéni spinace

; 7) provede takovy zpétny pohyb jednotky pohybu v ose, ktery staci
; na uvolnéni spinace

; 8) vycka na uvolnéni spinace

;  9) priradi novou polohu jednotce pohybu v ose

; 10) obnovi prednastavenou rychlost a softwarové Tlimity
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Function Vynulovani

ResLimPos  jednotkapohybuvose ; zrusi softwarové limity
ResLimNeg jednotkapohybuvose

Setvel jednotkapohybuvose, 10 ; hastavi rychlost

MovInc jednotkapohybuvose, 10000 ; pohybuje jednotkou pohybu v
ose

waitInput  spinac,ON ; Cekdni na spinac

EndMov jednotkapohybuvose ; zastavi jednotku pohybu v
ﬁ2$t5t111 jednotkapohybuvose ; Cekd na zastaveni jednotky
pohybu v ose

Setvel jednotkapohybuvose, 0.1 ; nastavi rychlost uvolnéni
MovInc jednotkapohybuvose, -100 ; pohybuje jednotkou pohybu v
ose

waitInput spinac¢,0FF ; cekani na uvolnéni spinace

SetQuote jednotkapohybuvose,0 ; priradi novou polohu

Setvel jednotkapohybuvose ; obnoveni rychlosti
SetLimpos  jednotkapohybuvose ; obnoveni softwarovych Timitd

SetLimneg  jednotkapohybuvose

Fret

10.4.7 Pohyby ISO

; Priklad pohybu ISO

; Bude vygenerovan profil prostrednictvim instrukci ISGOO a ISOG1l

; Deklarovani matric ISO

; Matrice rotacnich jednotek pohybu v osach

MxRot[5] as double:off_X double:off_yY double:off_z double:dis_Xx
double:dis_Y double:dis_z double:delta double:gamma

; Matrice drzdku nastrojl

MxDrzak[1l] as double:off_X double:off_Y double:off_z double:alpha
double:beta

; Matrice ndastrojl

MxNastroje[10] as double:ut double

Function InterpolaceISO

; nastaveni standardnich hodnot parametrizace stroje
setval 90.0 MxRot[5].rada

setval 260.3 MxNastroje[1l0].ut

setval MxNastroje[10].ut ut

; nastaveni parametri algoritmu
IsosetParam 0 50
IsosetParam 1 50
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IsosetParam
IsosetParam
IsosetParam

; nasgqvgni
; pouzitych

2 0.9
3 60
4 30

stroj
pro p

e: prohlaseni tri matric
arametrizace stroje

; a fyzickych jednotek pohybu v ose v pohybech IS0 )
150G216 MxRot MxDrzak MxNastroje 31 X Y Z C B ; IMPLICITNI KINEMATIKA

; nastaveni skupiny parametru, které popisuji
; kinematiku stroje

isoM6 X 5 1

10 ;

IMPLICITNI KINEMATIKA

; hastaveni pocatecnich hodnot
setquote x 500

setquote y 3
setquote z 0
setquote c 0
setquote b 0
setvel x
setvel y
setvel z
setvel c
setvel b
setveli x y

; provedeni

1s0G0 1001,X
isoGl 1001,X
isoGl 1003,X
isoGl 1002,X
isoGl 1004,X
45.0,10000.0
isoGl 1006,X
isoGl 1005,X
isoGl 1003,X
45.0,10000.0
isoGl 1002,X
45.0,10000.0
isoGl 1012,X
isoGl 1011,X
45.0,10000.0
isoGl 1031,X
45.0,10000.0
isoGl 1102,X

00

zcb

profi
998.
998.
996.
600.
599.

598.
597.
596.
596.

595
595.

595
595

45.0,50.0
45.0,10000.0
45.0,10000.0
45.0,10000.0
8765061,z 0,C 100,B

289899283372,y 599.69846310393,z 0,C 110,B 45.0,10000.0
5,Y 599.330127018922,z 0,C 120,B 45.0,10000.0
786061951567,y 598.830222215595,z 0,C 130,B

169777784405,y 598.213938048433,z 0,C 140,B

5.
5.
5.
5.

.669872981078,y 597.5,z 0,C 150,B 45.0,10000.0

301536896071,y 596.710100716628,z 0,C 160,B

.075961234939,Y 595.868240888335,z 0,C 170,B
.0,y 0.0,z 0.0,C 180.0,B 45.0,10000.0

waitstill X Y Z C B
fret
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