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1. O dokumentu

1.1. Revize dokumentu

Verze Autor Datgm Verze | Verze | Verze Popis zmén
dokumentu vydani LIB | LIBT | LIBV
1.00 CHW/| 1.09.2007 | 05.13 Prvni vydani.
1.01 CHW| 6.05.2009 | 05.13 Pridani nékolika ptikaza
1.02 CHW|28.05.2009| 05.14 Zména knihovny, pfidani piikazu
1.03 CHW |23.06.2009| 05.14 Pridani nékolika ptikaza
1.04 CHW (26.08.2009| 05.14 Ptidani funkci T51- T58

1.2. Ucel dokumentu

1.3. Rozsah platnosti

Urcen pro uzivatele programového vybaveni SofCon.

1.4. Souvisejici dokumenty

Pro ¢teni tohoto dokumentu neni potieba ¢ist zadny dalsi manual, je vSak tfeba
se orientovat v programovém vybaveni SofCon.

2. Terminy a definice

Priikaz

Program

- jeden definovany znak s parametrem

- sada ptikaz

Protokol PRT — komunikaéni protokol firmy SofCon, spol.s r.o.

RKMO04_Uzivatelsky manual.doc
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3. Ptrehled zékladnich parametra

. PROGRAMOVATELNA JEDNOTKA PRO 4 NEZAVISLE
MOTORY

. RYCHLOST AZ DO 16 000 KROKU/S
. DELKA DRAHY AZ 16 000 000 KROKU
. VYKONNY SOUBOR PRIKAZU

. PLYNULE ZRYCHLENI A BRZDENI

. 8 UNIVERZALNICH VSTUPU A 8 UNIVERZALNICH VYSTUPU

. SERIOVY VSTUP, AZ 16 JEDNOTEK MUZE BYT PRIPOJENO NA

JEDEN PORT NADRAZENEHO POCITACE

. VNITRNI PAMET UMOZNUJE, ABY PREDPROGRAMOVANE
PRIKAZOVE SOUBORY BYLY PROVADENY BEZ PRIPOJENI

NADRAZENEHO POCITACE

o PROGRAMOVATELNA MAXIMALNI RYCHLOST, START/STOP

RYCHLOST, ZRYCHLENI

. MOZNOST ZADANI SLOZENEHO POHYBU, SLOZEN AZ

Z DESETI POHYBU

o MOZNOST ZMENY RYCHLOSTI MOTORU ZA POHYBU

RKMO04_Uzivatelsky manual.doc
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4. Popis jednotky RKMO04

4.1. Jednotka RKMO04

Jednotka RKMO4 slouzi pro nezavislé ovladani ¢ty krokovych motord. Je
programovatelnd pomoci déle definované sady ptikazii. Na jednotce jsou binarni
vstupy a vystupy a komunikacni rozhrani RS485. Signalizace vysilani povel na
krokovy motor je pomoci ledek na Cele jednotky. Napdjeni je 24VDC.

4.2. Komunika¢ni rozhrani

Jednotka RKMO04 se ptipojuje linkou RS485 s komunika¢nim protokolem PRT.
Ptenosova rychlost je 19200Bd, parita NONE, 8 bitli a 1 stop bit. Toto nastaveni se
nedd ménit.

4.3. Pamét’

Program, sada ptikazi, se posila v ASCI tvaru. Pro editaci programu lze pouzit
jakykoliv textovy editor, ovSem nesmi zapisovat do textového souboru pii ukladani
souboru ( NOTEPAD, ... ). Kapacita paméti umoZni napsat program maximaln¢ do
700 piikazii na jeden motor. Program vyslany po komunikacni lince se ulozi do
nezalohované paméti, pii resetu jednotky RKMO04 je zapomenut. Program lze poslat
najednou nebo po ¢astech. Prichozi piikazy se zapisuji za sebou. Pokud piekro¢ime
kapacitu paméti jsou prepisovany nejdiive zaslané piikazy a je nahlaSeno pieteceni
paméti.

Pokud si piejeme zachovat napsany program po resetu je nutno jej ulozit do
zalohované paméti piikazem Store Flash. Kazdy motor ma svoji vyhrazenou ¢ast

paméti pro zapis jednoho programu. Po resetu je tento program nacten do pracovni
casti paméti a ihned se za¢ne vykonavat.

4.4, Vstupy a vystupy

Jednotka RKM04 ma 8 binarnich vstupti a 8 bindrnich vystupt. Jsou ptistupné
z programu jednotlivych motor. Ovladani vystupti a cteni vstupi je zaleZitosti
uzivatele a provadi se pomoci piikazi z programu.

Pro synchronizaci motori na jednotce RKMO04 je mozZno pouzit 16 vnitinich

binarnich proménnych adresovanych 80 — 95. Na tyto proménné lze zapsat hodnotu
logick4 jedna nebo logicka nula a Ize tuto hodnotu cist.
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4.5. Led diody

Na cele jednotky RKMO04 jsou ¢tyti signalizacni Led diody. Kazdy motor ma
jednu led diodu. Hlasené stavy:

e Zhasld na motor se nevysilaji zadné pulsy
e Sviti  na motor se vysilaji pulsy

e Blika 0.5sec/0.5sec byla chyba pfi vypoctu pohybu motoru

4.6. Piiklad chodu krokového motoru

Nastavime startovni rychlost na 100 kroki/s, zrychleni na 2000 kroki/s2, pocet
krokt vpied na 1000, maximalni rychlost 3000krokti/s. Pojede vpted, provede ¢ekani
200 ms, provede skok na zacatek smycky(L2), pojede vpred, provede c¢ekani 200 ms,
provede skok na zacatek smycky(L2), pojede vpied, provede cekani 200 ms, pak
nastavi 300 krokti zpét :

S100 A2000 F1000 V3000
L3 R W200 E
B300

v(kr/s)

3000

100

prodleva prodleva
1000 kroku 500mMs 1000 kroku 500mMs 1000 kr  t(s)
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5. Zapis programu

Pro servis jednotky RKMO04 byl vyvinut program na PC, ktery je dodavan
spole¢né s jednotkou. Jednd se o jednoduchou operatorskou aplikaci pro zasilani
jednotlivych povelti na jednotku RKMO04. Okno aplikace obsahuje nékolik vybiracich
oken (COM port, DNode, Motor, Typ zpravy), editovaci pole (String) a pole pro zapis
dat na komunikaci (Odpovéedi). V editanim okné lze napsat program pro fizeni
motoru nebo Ize do tohoto pole nahrat program z textového souboru (lze jej dale
upravovat), vytvoreny program lze ulozit do textového souboru.

Na nasledujicim obrazku je okno servisniho programu.

A" Test RKMO4 protokolu

Soubor  MapovEda

COM port

DMode dobor Typ zprawvy

" Com 1

' T 2 |1 ﬂ |1 ﬂ Get Cormand =

(" Com 3 Wergion

£~ Com 4 Set Cornratd

(= Comb5 Store Flash

" CombB

" Com 7

" Com 8

Inicializace
String
Y100 {init citace?
a2000 =100 <3000 =05 {init nastawveni }
@1 £10000

c01m03 r cO1

02 d r o05 02 u
03 n04 dr o0& 03
04 d r o077 cO4
j1

Poslat
Odpovedi

Jent: #3505 1 -
Received, len=94

50512100 2000 =100 w3000 %8 F1 £10000 ©l w3 r ¢l £2 d r of cZ2 u £3 nd d r o6

o3 td dr o7 ocd4 j1
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5.1. Navazani komunikace

Na obrazovce servisniho programu na jednotku RKMO4 je nutno zvolit
komunikacni port Com1 az Com8 dle zapojeni na PC. Vybiraci pole DNode slouzi
k nastaveni kontroléru pro komunikaci — na jednotce se nastavi na piepina¢i S1:

DNode S1-1 S1-2 S1-3 S1-4
1 OFF OFF OFF OFF
2 ON OFF OFF OFF
3 OFF ON OFF OFF
4 ON ON OFF OFF
5 OFF OFF ON OFF
6 ON OFF ON OFF
7 OFF ON ON OFF
8 ON ON ON OFF
9 OFF OFF OFF ON
10 ON OFF OFF ON
11 OFF ON OFF ON
12 ON ON OFF ON
13 OFF OFF ON ON
14 ON OFF ON ON
15 OFF ON ON ON
16 ON ON ON ON

Navoleni DNode na hodnotu O je posilani poveli na vSechny piipojené
jednotky RKMO04, ovSem jednotky neodpovidaji. Zvolenim DNode Vv rozsahu 1 az 16
navazeme komunikaci jen s jednou jednotkou, kterd posild odpovéd na povel. Po
navoleni piedchazejicich parametrii se stiskne tlacitko Inicializace, které provede
propojeni a navazani komunikace mezi PC a jednotkou RKMO04.

5.1.1. Format zprav protokolu RKM04

Fyzicka vrstva je komunikaéni sbérnice RS485 o baudové rychlosti 19200, 8
datovych bitli bez parity, 1 stop bit.
e Zpravy jsou popsany jako pole jednotlivych byte ¢islovanych od nuly.
e Nulty byte zpravy je vzdy Cislo zpravy.
e Odpovéd ma vzdy stejné Cislo zpravy jako pozadavek s vyjimkou nezndmé
zpravy, kdy odpovédi je zprava €. 255.
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e Znaky bez apostrofii jsou ptimo hodnoty byte ve zpravé. Znak v apostrofech je
vzdy ASCII znak, jehoz kod je dan do patiicného byte zpravy
e ASCII znak ¢isla motoru v rozsahu ‘0’ — ‘4’ je Cislo 48 (‘0°) — 52(,4°)

5.2. Vybiraci okno Motor

je urceno pro nastaveni motoru:
0 - povel je pro vSechny motory,
1,2,3,4 — povel na jednotlivy motor.

5.3. Vybiraci okno Typ zpravy

voli jaky povel se vysle:

Version — dotaz na verzi SW

Set Command — odesle program zapsany v editaénim okné String do motoru
Store Flash  — zapis do FLASH paméti pro motor

Get Position — piecte absolutni polohu motoru

Get Command - piecéte aktualni sadu ptikazi z motoru

Get Tabul Run — piecte aktualni tabulku pohybu pro motor

Get Pozic Run - ptecte aktualni pozici ve vykonavaném pohybu motoru

5.3.1. Povel Version

Vrati Cislo verze a datum posledni aktualizace SW, ktery je nahran na desce
V textové podobe. Povel se odesle stiskem tlac¢itka POSLAT.

5.3.1.1. Format povelu
Nulty byte — hodnota 1 = povel Version

délka | Data

1 1

5.3.1.2. Format odpovédi

Nulty byte — hodnota 1 = povel Version
Prvni byte — ¢islo udavajici pocet znakt (byte) nasledujiciho textového fetézce
druhy az n-ty byte — ASCII znaky textu

Napt.
délka Data
18 1 16 COC 616 3.3 CO) 626 C’C COC 666 C.C 606 636 C.C 626 606 606 696
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5.3.2. Povel Set Command

Editacni okno String slouzi k napsani pozadovaného pohybu krokového
motoru. K tomuto slouzi n€kolik pfeddefinovanych ptikazl, jsou popsany dale. Po
napsani celého programu se tento odesle stiskem tlacitka POSLAT na uréeny motor.

Edita¢ni okno String je vicetadkové a lze psat program do vice fadku, lze
pouzivat komentate, které se uzaviraji do zavorek { }. Je mozné také nacist program
jako soubor z disku pomoci Soubor—Otevii. Vytvofeny program je mozno ulozit do
souboru pomoci Soubor—Uloz nebo Soubor—Uloz jako... Prosttedi uklada prednostné
soubory s ptiponou *.rks, ale lze pouzit jakoukoliv jinou. K editaci programu je mozno
pouzit textovy editor, ktery pti ukladani nepfidava zZadné znaky (napt.Notepad).

Po povelu se vrati zprava s poruchovym pfiznakem a piipadné mistem
Spatného zapisu:

Ptiznak 00 — vSe je spravné

Ptiznak 01 — Spatna hodnota za piikazem + misto Spatného zapisu
Ptiznak 02 - neznamy piikaz + misto Spatného zapisu

Ptiznak 03 - pfekrocena datova oblast - varovani

Pokud je vSe spravné za¢ne se povel vykonavat.

5.3.2.1. Format povelu

Nulty byte — hodnota 2 = povel Set Comand

Prvni byte — ASCII znak cisla motoru v rozsahu ‘0’ — ‘4’

Druhy az n-ty byte — ASCII ptikazy popsané v dokumentu ,,V5722 — Popis ovladani
RKMO04 s protokolem

Napt. ptikaz ,,C100“ poslany na motor ¢. 3 bude vypadat nasledovné:

délka Data

6 2 ‘3, ‘C‘ ‘1‘ ’O’ ‘O’

5.3.2.2. Format odpovédi

Nulty byte — hodnota 2 = povel Set Comand
Prvni byte — ASCII znak ¢isla motoru v rozsahu ‘0 — ‘4’
Druhy byte — pfiznak (byte) s ndsledujicimi hodnotami

0| vSe v poradku

1 | Spatna hodnota za piikazem

2 | neznamy piikaz

3 | ptekrocena datové oblast

Tteti byte — vZdy uveden, ale vyznam mé pouze pokud pifiznak obsahuje 01 nebo 02 a
urcuje ASCII znak/ptikaz ktery nebyl rozpoznan nebo ktery je syntakticky nespravny
Napt. odpovéd’ vse v pofddku od motoru €. 1 vypadé nasledovné

délka Data

4 21‘1’|10]0
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5.3.3. Povel Store Flash

Provede zapis vSech piikazi po poslednim zadani ptikazu \-RESET pro urceny
motor. Tato sada ptikazi se pak bude vykonavat po startu desky samostatné. Tuto
pamét’ lze opétovné piepsat zadanim nového programu a vyslanim povelu na zapis do
Flash paméti. Povel se odesle stiskem tlacitka POSLAT.

5.3.3.1. Format povelu

Nulty byte — hodnota 3 = povel Store Flash
Prvni byte — ASCII znak cisla motoru v rozsahu ‘0’ — ‘4’
Napft. uloZeni obsahu paméti motoru €. 4 do flash:

délka | Data

2 3|4

5.3.3.2. Format odpovédi

Nulty byte — hodnota 3 = povel Store Flash

Prvni byte — ASCII znak ¢isla motoru v rozsahu ‘0’ — ‘4’

Druhy byte — signalizuje chybu pii zapisu do FLASH (byte), 0 = bez chyby
Napt. tispésné ulozeni motoru €. 3:

délka | Data

1 3140

5.3.4. Povel Get Position

Vrati aktualni pozici, tj. pocet kroki od posledniho vynulovani Citace polohy
(C100) urceného motoru. Hodnota je zaslana v textovém formatu. Povel se odesle
stiskem tlac¢itka POSLAT.

5.3.4.1. Format povelu

Nulty byte — hodnota 4 = povel Get Position
Prvni byte — ASCII znak ¢isla motoru v rozsahu ‘0’ — ‘4’
Napt. zjiSténi pozice motoru €. 1:

délka | Data

2 411
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5.3.4.2. Format odpovédi

Nulty byte — hodnota 4 = povel Get Position
Prvni byte — ASCII znak ¢isla motoru

Je-li ¢islo motoru vrozsahu 1-4, nasleduje (byte) ¢islo 10 (délka nasledujiciho
textového fetézce) a dale deset znakll s textem obsahujicim pozici

Je-1i ¢islo motoru 0, nasleduje 4x za sebou pozice, tedy Cislo 10 + deset znakl pro
motor 1, ¢islo 10 + deset znakl pro motor 2, ¢islo 10 + deset znakd pro motor 3 a
Cislo 10 + deset znakd pro motor 4.

délka Data

13 451, 1055 29 [ ¢ ¢ ¢ ¢ ¢ ¢ [ [ [ GOG

5.3.5. Povel Get Command

Tento povel vrati aktualni program, tj. sadu piikazil, ktera se pravé vykonava
pro uréeny motor. Tento povel nelze poslat s parametrem motoru 0 — vSechny motory.
Povel se odesle stiskem tlacitka POSLAT.

5.3.5.1. Format povelu

Nulty byte — hodnota 5 = povel Get Comand
Prvni byte — ASCII znak cisla motoru v rozsahu ‘1’ — ‘4’
Napt. ziskani prikazii pro motor €. 2:

délka | Data

2 5|2

5.3.5.2. Format odpovédi

Nulty byte — hodnota 5 = povel Get Comand

Prvni byte — ASCII znak cisla motoru

Druhy az n-ty byte — sada povelii pro motor

(pokud si vyzadame piikazy najedou od motoru €. ,,0“ — tedy od vSech motoril
zaroven, piijde nam zpatky text: ,ERROR COMMAND! “

Napi. obsahuje-li sada piikazii pro motor ¢. 2 ,,C100“, bude zprava vypadat
nasledovné:

délka Data

6 5 42’ ‘C’ ‘1‘ ’0’ ‘O’
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5.3.6. Povel Get Tabul Run

Tento povel vrati tabulku aktualniho pohybu, tj. sadu zlomovych bodii na
aktualnim pohybu, ktery se pravé vykondva pro uréeny motor. Tabulka je uzaviena do
zavorek [ a ], jednotlivé zlomové body jsou v ( a ), skladba bodu je (krok; rychlost).
Tento povel nelze poslat s parametrem motoru 0 — vSechny motory. Povel se odesle
stiskem tlac¢itka POSLAT.

5.3.6.1. Format povelu

Nulty byte — hodnota 6 = povel Get Tabul Run
Prvni byte — ASCII znak ¢isla motoru v rozsahu ‘1’ — ‘4’
Napf. ziskani tabulky aktualniho pohybu pro motor €. 2:

délka | Data

2 6|2

5.3.6.2. Format odpovédi

Nulty byte — hodnota 6 = povel Get Tabul Run

Prvni byte — ASCII znak ¢isla motoru

Druhy az n-ty byte — sada aktuélni tabulky pohybu pro motor

(pokud si vyzddame piikazy najedou od motoru ¢. ,0“ — tedy od vSech motora
zéaroven, prijde nam zpatky text: ,ERROR COMMAND!

Napft. odpovéd’ na povel 6, pro motor 2 ma 14 zlomovych bodt, jednotlivé body jsou
[(1;100),(10;500),....,(2222;0)], bude zprava vypadat nasledovné:

délka Data

161 6 424 ¢ ¢ Gl‘ ’4’ 4;7 G[ 14 G(G 616 6;6 616 606 606 6)6 (." (.(‘ (.1(. (.O(.
....... Data

..... 2 42, 4;7 GOG 7), (]7

5.3.7. Povel Get Pozic Run

Tento povel vrati aktualni pocet krokli v pravé provadéném jednotlivém
pohybu pro urceny motor a aktudlni potadi ptikazu v pravé vykonavaném programu.
Tento povel nelze poslat s parametrem motoru 0 — vSechny motory. Povel se odesle
stiskem tlac¢itka POSLAT.

5.3.7.1. Format povelu

Nulty byte — hodnota 7 = povel Get Pozic Run
Prvni byte — ASCII znak ¢isla motoru v rozsahu ‘1’ — ‘4’
Napf. ziskani ptikazli pro motor €. 4:

délka | Data

2 74
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5.3.7.2. Format odpovédi

Nulty byte — hodnota 7 = povel Get Pozic Run

Prvni byte — ASCII znak ¢isla motoru

Druhy az n-ty byte — aktudlni pocet kroki; aktualni pozice v programu

(pokud si vyzadame piikazy najedou od motoru ¢. ,,0“ — tedy od vSech motorii
zaroven, pfijde nam zpatky text: ,ERROR COMMAND! “

Napft. odpovéd’ na povel 7, pro motor 4 je aktudlni pocet krokli v pravé provadéném
jednotlivém pohybu 45823 a aktualni potadi vykonavaného ptikazu v programu je 5,
bude zprava vypadat nasledovné:

délka Data

11 7 545 ¢ ¢ 545 ,5, 48? 424 G3G 6;6 (33 656

5.3.8. Nespravny povel

Pokud je zjistén nespravny povel na RKMO04 je vracen kod 255 s hodnotou
neznamého povelu.

5.3.8.1. Format odpovédi

Na libovolnou jinou zpravu dostaneme odpoved, kde:

Nulty byte — hodnota 255 =, neznamy piikaz‘

Prvni byte — ¢islo zpravy které jednotka nezna (byte), tedy pokud zasleme zpravu Cislo
7, bude zde ¢islo 7

Druhy byte — vzdy 0 (byte)

Tteti byte — vzdy 0 (byte)

Napt'.:

délka Data

4 255/7]01(0
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6. Ptehled ptikazl

\ »RESET* — uvedeni motoru do vychoziho stavu

@(NUM) »Navésti® — Cislo navesti pro skoky v programu

A(NUM) »Zrychleni — zrychleni nebo zpomaleni motoru

B(NUM) »Pohyb vzad“ — pocet kroki motoru smérem vzad

C(NUMO01-08),,Zrus vystup* — nastavi ur¢eny logicky vystup na logicka nula

C(NUMA40-58),,Zrus funkci — zrusi zadanou piidavnou funkci

C(NUMB80-95),,Zrus proménnou“ — nastavi uréenou logickou vnitini proménnou na
logické nula

C75 »Obnoveni pohybu“ — start programu z mista kde byl ukon¢en

C100 »Smaz ¢ita¢ polohy* — vynulovani ¢itace absolutni polohy

D »Zména sméru pohybu“- oto¢i smér pohybu motoru

E »Konec smyC¢ky* — oznaci konec programové smycky

F(NUM) »Pohyb vpied* — pocet kroki motoru smérem vpied

G(NUM) »Absolutni poloha“ — zadani absolutni polohy motoru

G+ »rvale vpred* — pohyb vpied maximalni rychlosti motoru

G- » Irvale vzad“ — pohyb vzad maximalni rychlosti motoru

H »Vychozi poloha* — navrat motoru na polohu absolutni nula

I(NUMBI)(VALUE)(NUM) ,,Podminény skok*“ — odskok na naveésti pfi splnéné
podmince

J(NUM) »Skok* — odskok na zadané navésti

K »Konec pohybu“ — ukonceni pohybu motoru po sestupné rampé a stop
programu

L(NUM) wZacatek smy¢ky* — pocatek programové smycky

M(NUM) »Stop od BI True* — ukonceni pohybu motoru po sestupné rampé od
fyzického vstupu ve stavu logicka jedna, program pokracuje

N(NUM) »Stop od BI False“ - ukonceni pohybu motoru po sestupné rampé od
fyzického vstupu ve stavu logicka nula, program pokracuje

O(NUM) »BI True“ — ¢ekani na stav logického vstupu logicka jedna

R wProved’ pohyb* — vykona pohyb dle naposled zadanych parametr

S(NUM) wStartovni rychlost* — nastavi start/stop rychlost motoru

T(NUMO01-08) ,Nastav vystup“ - nastavi uréeny logicky vystup na logicka
jedna

T(NUM40-58) ,Nastav funkci® - nastavi zadanou piidavnou funkci

T(NUMB80-95) ,Nastav proménnou® - nastavi urCenou logickou vnitini
proménnou na logicka jedna

U »Reset Stop od BI“ — zrusi nastaveni povelu M(NUM) nebo N(NUM)

V(NUM) ,Maximalni rychlost® — nastavi maximalni rychlost motoru

V(NUM) »Zména rychlosti za pohybu“ — provede zménu rychlosti za pohybu

W(NUM) ,»Cekani“ — provede prodlevu zadany podet milisekund

X(NUM) »Total stop od BI True“ - ukonceni pohybu motoru po sestupné
rampg€ od fyzického vstupu ve stavu logickd jedna, program se ukonci

Y »SloZeny pohyb* — zapiSe zadani jednoho useku sloZzeného pohybu do
tabulky

Z(NUM) ,»BI False* - ¢ekani na stav logického vstupu logicka nula

)(NUM) ,»Limit vpred“ — dojezd smérem vpied na fyzicky BI vstup start/stop
rychlosti

((NUM) »Limit vzad“ - dojezd smérem vzad na fyzicky BI vstup start/stop
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rychlosti

=(NUM) »Zapi§ absolutni polohu“ — cita¢ absolutni polohy piepiSe zadanou
hodnotou

‘(NUM) »Volani podprogramu“ — odskok na zac¢atek podprogramu
»Konec podprogramu“ — navrat do hlavniho programu

[ “Program” — blokace okamzitého vykonavani programu

] »Konec programu“ — povoleni vykonat zadany program
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7. Piikazy

7.1. Reset

\ - uvedeni motoru do vychoziho stavu. Nahraji se poc¢ate¢ni hodnoty pro start
desky.

7.2. Navésti

@(NUM)- navésti (NUM). Cislo NUM v rozsahu 1 — 80

Nastavenli navésti ¢islo 2

@2

7.3. Zrychleni

A(NUM) - stouto hodnotou NUM bude motor zvySovat nebo snizovat svoji
rychlost.

Rozsah 1 — 60 000.

Nastavi zrychleni/zpomaleni motoru na 2000 krokt/s2

A2000

7.4. Pohyb vzad

B(NUM) - zadani po¢tu krokit NUM smérem vzad relativné k soucasné
poloze.

Rozsah 1 — 16 000 000.

Nastavi pozadovany pocCet krokud pro smér vzad na 1000 krokl

B1000

7.5. Zrus vystup

C(NUMO1-08) - nastavi zadany binarni vystup NUM na hodnotu logicka 0.
Rozsah fyzické vystupy 01 —08

Nastavi binarni vystup 06 na logické& nula

Co6
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7.6. Zrus proménnou

C(NUMB80-95) - nastavi zadanou logickou vnitini proménnou NUM na
hodnotu logicka 0.

Rozsah vnitini proménné 80 - 95

Nastavi vnit¥ni proménnou 86 na logickad nula

C86

7.7. Smaz cita¢ polohy

C100 - vynuluje ¢itac absolutni polohy motoru.

7.8. Zména sméru pohybu

D - otaci smér pohybu motoru.

Nastavime startovni rychlost na 100 krokt/s, zrychleni na 2000
krokt/s2, poclet kroku vpfed na 1000. Pojede vpred 1000 kroku,provede
zmé&nu sméru pohybu a pojede vzad 1000 krokl

S100 A2000 F1000
R DR

7.9. Konec smycky

E - oznacuje konec praveé vykonavané smycky.

Nastavime startovni rychlost na 100 krokt/s, zrychleni na 2000
kroka/s2, poclet kroku vp¥ed na 1000. Pojede vpred, provede Cekani 200
ms, provede skok na zacatek smycky(L2), pojede vpred, provede dcekani
200 ms, pak nastavi 300 kroku zpét

S100 A2000 F1000
L2 R W200 E
B300

7.10. Pohyb vpied

F(NUM) - zadani poctu kroki NUM smérem vpied relativné k soucasné
poloze.

Rozsah 1 — 16 000 000.

Nastavi pozadovany pocCet kroktd pro smér vpred na 1000 kroku

F1000
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7.11. Absolutni poloha

G(NUM) - zadani poctu krokit NUM na absolutni polohu motoru. Je zadana
absolutni poloha.

Rozsah 1 — 2 000 000 000.

Nastavi poZadovany pocet krokd jako rozdil zadaného pocltu kroku
a skutec¢né polohy a provede dojezd na novou absolutni polohu

G10000

7.12. Trvale vpred

G+ - zadani trvalého pohybu smérem vpted. Da se ukoncéit piikazem konec
pohybu K nebo piikazem Stop od BI True (False).

Nastavime startovni rychlost na 100 krokt/s, zrychleni na 2000
krokt/s2, pocet krokl vpred na 1000 krok@. Nastavime hlidani

bindrniho vstupu 5 a rozjedeme trvale vpfed maximdlni rychlosti. P¥i
BI5 ve stavu True se béh zastavi po sestupné rampé

S100 A2000 F1000
MO5 G+

7.13. Trvale vzad

G- - zadani trvalého pohybu smérem vzad. Da se ukoncit piikazem konec
pohybu K nebo ptikazem Stop od BI True (False).

Nastavime startovni rychlost na 100 kroka/s, zrychleni na 2000
krokt/s2, pocet kroktt vptred na 1000 krok(i. Nastavime hlidani

bindrniho vstupu 5 a rozjedeme trvale vzad maximdlni rychlosti. P¥i
BI5 ve stavu True se béh zastavi po sestupné rampé

S100 A2000 F1000
MO5 G-

7.14. Vychozi poloha

H - provede pohyb motoru do polohy absolutni nula.

Motor se rozjede smérem k dosazZeni absolutni polohy nula

H
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7.15. Podminény skok

I(NUMBI)(VALUE)(NUM) - odskok na zadané navésti pii spInéné podmince.
Pokud zadany bindrni vstup NUMBI spliiuje podminku VALUE(H nebo L) je
proveden odskok na navésti NUM.

Rozsah: NUMBI fyzické vstupy 01 — 08
vnitini proménné 80 — 95
NUM 1-80

Pokud je binadrni vstup 01 logickd 1 je proveden skok na navésti
20 a provedeno 200 kroklt smérem vzad, pokud je bindrni wvstup 01
logickd 0 je provedeno 200 krokd smérem vpfed a skok na navésti 21,..

@19 I01H20 F200 R J21
@20 B200 R
@21

7.16. Skok

J(NUM) - odskok na zadané navésti NUM.
Rozsah 1 - 80

Provedu pohyb 200 krokd smérem vpred, poclkdm 500 ms a pak se
skokem vratim na navésti 20

@20 F200 R W500 J20

7.17. Konec pohybu

K - ukonéeni pohybu motoru po sestupné rampé. Tento piikaz je v bloku
piikazti ignorovan!!!

Tento prikaz lze poslat pouze samostatné.

7.18. Obnoveni pohybu

C75 - start pohybu motoru po ukonéeni pohybu. Pohyb pokracuje od mista ve
kterém byl pteruSen. Plati pouze od pteruSeni pomoci piikazu K — konec pohybu.
Tento ptikaz je v bloku ptikazli ignorovan!!!

Tento prikaz lze poslat pouze samostatné.
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7.19. Stop od Bl True

M(NUM) - Nasledujici pohyby jsou hlidany zvolenym fyzickym binarnim
vstupem NUM. Pokud se nastavi na logicka 1 je pohyb pferusen po sestupné ramp¢ a
program pokracuje nasledujicim ptikazem. Po prvnim pouziti je tento piikaz zruSen,
chceme-li ho pouzit opétovné je nutno ho znovu zadat.

Rozsah 01 — 08

Nastavime startovni rychlost na 100 krok@/s, zrychleni na 2000
krokt/s2, pocet kroklt vptred na 1000 krok®i. Nastavime hlidani
bindrniho vstupu 5 a rozjedeme motor po rampe€. P¥i BI5 ve stavu True
se béh zastavi po sestupné rampé€ a nastavi se poclet kroka vzad na 200
krokti, pokud se BI nenastavi na True Jje proveden cely pohyb a nakonec
se nastavi pocet krokt vzad na 200 kroku

S100 A2000 F1000
MO5 R B200

7.20. Stop od Bl False

N(NUM) - Nasledujici pohyby jsou hlidany zvolenym fyzickym binarnim
vstupem NUM. Pokud se nastavi na logicka 0 je pohyb pferuSen po sestupné ramp¢ a
program pokracuje nasledujicim ptikazem. Po prvnim pouziti je tento ptikaz zruSen,
chceme-1i ho pouzit opétovné je nutno ho znovu zadat.

Rozsah 01 — 08

Nastavime startovni rychlost na 100 kroka/s, zrychleni na 2000
krokt/s2, pocet kroka vpred na 1000. Nastavime hlidéni binarniho
vstupu 5 a rozjedeme motor po rampé. Pri BI5 ve stavu False se béh
zastavi po sestupné rampé a nastavi se polet kroka vzad na 200 kroku,
pokud se BI nenastavi na False je proveden cely pohyb a nakonec se
nastavi pocet krokt vzad na 200 kroku

S100 A2000 F1000
NO5 R B200

7.21. Reset stop od Bl

U - provede se zruSeni nastaveni piikazu M(NUM) nebo N(NUM).

Nastavime startovni rychlost na 100 krokt/s, zrychleni na 2000
kroka/s2, poclet krokad vptred na 1000 kroki. Nastavime hlidani
bindrniho vstupu 5 a rozjedeme motor po rampé. P¥i BI5 ve stavu False
se béh zastavi po sestupné rampé a zruSi nastaveni hlidani BI5, pokud
se BI nenastavi na False Jje proveden cely pohyb a nakonec zrusi
nastaveni hlidani BI5

S100 A2000 F1000
NO5S5 R U
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[.22. Zacatek smycky

L(NUM) - pocatek povelové smycky a ¢islo NUM uréuje pocet opakovani. Je
mozno pouzit az 8 vnoienych smycek.

Rozsah 1 — 255

Nastavime startovni rychlost na 100 krokda/s, zrychleni na 2000
krokt/s2, pocCet kroka vpred na 1000. Pojede vpred, provede cekani
200 ms, provede skok na zacatek smycky(L2), pojede vpred, provede
Cekani 200 ms, pak nastavi 300 kroka zpét

S100 A1000 F1000
L2 R W200 E
B300

7.23. Bl True

O(NUM) - ¢eka na stav binarniho vstupu NUM logicka 1.
Rozsah fyzické vstupy 01 — 08
vnitini proménné 80 - 95

Cekani na stav bindrniho vstupu 3 logickd jedna TRUE

003

7.24. Proved pohyb

R - vykona pohyb dle naposled zadanych parametrt.

Nastavime startovni rychlost na 100 kroka/s, zrychleni na 2000
kroka/s2, pocCet krokua vpred na 1000 kroki. Rozjedeme motor po rampé a
vykondme 1000 krokda. PO dokon¢eni pohybu se vratime zpét do nulové
absolutni polohy

S100 A2000 F1000
R H

7.25. Startovni rychlost

S(NUM) - nastavi start/stop rychlost motoru NUM. Rozsah je dan parametry
motoru.
Rozsah 1 — 2 000

Nastavime startovni rychlost na 100 krokua/s

S100
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7.26. Nastav vystup

T(NUM) - nastavi zadany binarni vystup NUM na hodnotu logicka 1.
Rozsah fyzické vystupy 01 —08

Nastavi bindrni vystup 06 na logickd jedna

coe

7.27. Nastav proménnou

T(NUM) - nastavi zadanou logickou vnitini proménnou NUM na hodnotu
logicka 1.
Rozsah vnitini proménné 80 - 95

Nastavi vnit¥ni proménnou 86 na logickd jedna
C86

7.28. Maximalni rychlost

V(NUM) - nastavi maximalni rychlost motoru NUM. Rozsah je dan parametry
motoru.
Rozsah 1 — 16 000

Nastavi maximalni rychlost motoru na 3000 kroku/s

V3000
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7.29. Zména rychlosti za pohybu

V(NUM) - nastavi novou rychlost motoru NUM. Rozsah je dan parametry
motoru.

Pokud motor vykonava pohyb, zadanou maximalni rychlosti a je nutno provést
zménu rychlosti motoru, je mozno po komunikaci odeslat pifikaz na zménu rychlosti
motoru prikazem V. Nova rychlost se za¢ne nastavovat do cca 2 sekund od piijmu
piikazu. Ptikaz na zménu rychlosti V se musi poslat v samostatné zpravé na prvni
pozici. Provést zménu rychlosti za pohybu lze béhem jednoho pohybu opakované.
Vsechny zmény rychlosti za pohybu jsou doc¢asné pro aktudlni prabeh useku programu.
Pokud mame program s opakovanym spousténim pohybu, nema piikaz na zménu
rychlosti za pohybu na dalsi spusSténi tohoto pohybu Zadny vliv (provede pohyb
S pivodné€ zadanymi parametry).

Rozsah 1 — 16 000

Tento prikaz lze poslat pouze samostatné.

Nastavi rychlost motoru na 6000 kroka/s

V6000

7.30. Cekani

W(NUM) - provede prodlevu NUM milisekund.
Rozsah 1 — 16 000 000.

Nastavime startovni rychlost na 100 kroka/s, zrychleni na 2000
kroka/s2, polet kroka vpred na 1000 kroki. Pojede vpred, provede
Cekani 200 ms, provede skok na =zacdtek smycCky(L2), pojede vpted,
provede cekani 200 ms, pak nastavi 300 krokud zpét

S100 A1000 F1000
L2 R W200 E

B300

7.31. Total stop od Bl True

X(NUM) - pfi nastaveni fyzického binarniho vstupu NUM do logické 1 se béh
programu zastavi, pokud byl vykonévan pohyb je zastaven po sestupné rampg.

Rozsah 01 — 08

Nastavime startovni rychlost na 100 krokG/s, zrychleni na 2000
kroka/s2, poclet krokad vpted na 1000 krok. Nastavime hlidani
bindrniho vstupu 5 a rozjedeme motor po rampe€. Pri BI5 ve stavu TRUE
se béh zastavi po sestupné rampe a zrusi dalsi chod programu, pokud
se BI5 nenastavi na TRUE Jje proveden cely pohyb a nastavi se pocet
kroktt vzad na 300 krokt

S100 A2000 F1000
X05 R B300
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7.32. Bl False

Z(NUM) - Ceka na stav binarniho vstupu NUM logicka 0.
Rozsah fyzické vstupy 01 —08
vnitini proménné 80 - 95

Cekani na stav bindrniho vstupu 3 logickd nula False

Z03

7.33. Limit vpied

)(NUM) - pohyb vpied motoru start/stop rychlosti na stav fyzického binarniho
vstupu NUM logicka 1.

Rozsah 01 — 08

Nastavime startovni rychlost na 100 krokd/s, zrychleni na 2000
krokt/s2, pocet krokt vpred na 1000 kroka. Spustime pohyb vpred
startovni rychlosti, pt¥i dosaZeni BI5 hodnoty TRUE se pohyb zastavi

S100 A2000 F1000
) 05

7.34. Limit vzad

((NUM) - pohyb vzad motoru start/stop rychlosti na stav fyzického binarniho
vstupu NUM logicka 1.

Rozsah 01 — 08

Nastavime startovni rychlost na 100 kroka/s, zrychleni na 2000
kroka/s2, pocet krokad vpred na 1000 krok. Spustime pohyb wvzad
startovni rychlosti, pf¥i dosazeni BI5 hodnoty TRUE se pohyb zastavi

S100 22000 F1000
(05

7.35. Zapi$ absolutni polohu

=(NUM) - piepise ¢ita¢ absolutni polohy na zadanou hodnotu NUM.

PrepisSeme c¢itac absolutni polohy na hodnotu 5000 krokt

=5000
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7.36. Slozeny pohyb

Y - zapiSe zadani jednoho useku slozeného pohybu do tabulky. Kazdy usek se
zadava poctem kroki, rychlosti a zrychlenim. Pohyb se za¢ne vykonavat piikazem R.
Neni povoleno béhem slozeného pohybu ménit smér otd¢eni motoru. Maximaln¢ 1ze
zadat 10 useku slozeného pohybu. Maximalni soucet vSech kroki slozeného pohybu je
160 000 000 krokd.

Nastavime startovni rychlost na 100 krokda/s, zrychleni na 2000
krokt/s2, maximdlni rychlost na 500 krokG/s, poclet krokl vpred na
2000 krokua. ZapiSeme prvni Usek do tabulky. Zménime maximdlni
rychlost na 2000 krokt/s a zapiSeme druhy uUsek do tabulky. Zménime
maximdlni rychlost na 500 kroka/s, poclet krokd vpred na 5000 krokd a
zapiseme treti usek do tabulky. Zménime maximadlni rychlost na 3000
krokt/s, zrychleni na 1000 krokd/s2 a zapiSeme <ctvrty usek do
tabulky. Zménime maximdlni rychlost na 1500 kroka/s, poclet kroku
vpred na 2000 kroklli a zapiSeme paty usek do tabulky. Zménime
maximdlni rychlost na 500 krok(/s a zapiSeme Sesty usek do tabulky.
Nasledné se cely sloZeny pohyb vykonéa

S100 A2000 V500 F2000 Y
V2000 Y

V500 F5000 Y

V3000 A1000 Y

V1500 F2000 Y

V500 Y R

Tabulka zadaného slozeného pohybu:

usek A v F
1 2000 500 2000
2 2000 2000 2000
3 2000 500 5000
4 1000 3000 5000
5 1000 1500 2000
6 1000 500 2000

Schéma slozeného pohybu

v(kr/s)

3000

2000

isoo—f

500 \

100

2000 2000 5000 5000 2000 2000 kroku
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7.37. Volani podprogramu

‘(NUM) - provadi skok na navésti NUM na zacatku podprogramu. Maximalné
6 urovni vnoteni.

Rozsah 1 — 80

V z&vislosti na Dbindrnim vstupu 1 Jsou definovany rlzné
¢innosti. Podprogram zacinajici na navésti 3 obsahuje povely spolecné
pro obé <&innosti

@1 IO1lLé

F2500 "3 z3 J1
@6 B2500 "3 z4 J1
@3 R W2000 D R

7.38. Konec podprogramu

. — konec podprogramu provede navrat do hlavniho programu za ptikaz volani
podprogramu.

V z&vislosti na Dbindrnim vstupu 1 Jsou definovany rtzné
¢innosti. Podprogram zac¢inajici na navésti 3 obsahuje povely spolecné
pro obé ¢&innosti

@1 IOo1lLé

F2500 "3 z3 J1
@6 B2500 "3 z4 J1
@3 R W2000 D R

7.39. Program

[ — prvni piikaz souboru poveli na motor jenz neni okamzité vykonavan a ¢eka
na Konec programu.
Nastavime startovni rychlost na 100 krokt/s, zrychleni na 2000

kroka/s2, poclet kroka vpted na 1000 kroka. Daldi vykondvani programu
je blokovano do prichodu povoleni béhu programu

S100 A2000 F1000
[ X05 R B300

7.40. Konec programu

] — posledni piikaz souboru poveli na motor a povely od znaku Program se
vykonaji.

Nastavime startovni rychlost na 100 krokt/s, zrychleni na 2000
krokti/s2, polet krokd vpred na 1000 krokua. Dal3i vykondvani programu
je blokovéno do pfichodu povoleni béhu programu. Po nacteni ptriznaku
konec programu je nastaveno hlidani bindrniho vstupu 5 a rozjede se
motor po rampe€. P¥i BI5 ve stavu TRUE se Dbéh zastavi po sestupné
rampe a zrusi dals$i chod programu, pokud se BI5 nenastavi na TRUE je
proveden cely pohyb a nastavi se pocet krokli vzad na 300 krokua

S100 22000 F1000
[ X05 R B300 ]
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8. Funkce parametrizace

Funkce parametrizace umoziuji ménit konfiguraci jednotky RKMO04 pro
pfizpiisobeni se pozadavkim konkrétni aplikace. Funkce jsou dvoustavové:
ON - zapnuto, OFF - vypnuto. Pocatecni nastaveni funkci parametrizace je OFF. Po
resetu jednotky se funkce nastavi do pocatecniho nastaveni.

Tvar: T(NUM40-58) nastavi funkci na ON
C(NUM40-58) nastavi funkci na OFF
Rozsah 40 — 58

8.1. Blokace pfepisu zadani programu — parametr 40

Funkce parametrizace 40 pii zaplnéni vymezené datové oblasti pro program
zablokuje kruhové prepisovani zadanych ptikazu.

ON: pfi zaplnéni datové oblasti se ohlasi pieteCeni a dale se nepokracuje
Vv zapisu piikazi do paméti, nové piikazy jsou ignorovany.

OFF: pii zaplnéni datové oblasti se ohlasi preteceni a dale se pokracuje v zapisu
do paméti od pozice 1, nejstarsi ptikazy jsou piepisovany.

8.2. Simulac¢ni rezim — parametr 41

Funkce parametrizace 41 nastavuje simula¢ni rezim jednotky RKMO04.

ON: nastavime simulacni rezim vystupnich signald, tj. jednotka RKMO04
zpracovava zadany program normalné, ale jednotlivé vystupy jsou
odpojeny a ponechana na nich nulova troven.

OFF: zruSime simula¢ni rezim.

8.3. Funkce — parametr 42 - 50

Funkce parametrizace 42 — 50 jsou piipraveny pro dalsi pouziti.
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8.4. Nastav vystup — parametr 51 - 58

Funkce parametrizace 51 - 58 nastavuje binarni vystup jednotky RKMO04 pii
zah4jeni vykonavani posledniho useku slozeného pohybu. Bindrni vystup je definovan
druhou C¢islici, tj.: 51 —nastavi vystup 1, 52 —nastavi vystup 2,...,58 —nastavi vystup 8.
Funkci je tfeba aktivovat pired pocatkem zadavani slozeného pohybu. ZruSeni této
funkce neprovede zruSeni jiZz nastaveného bindrniho vystupu. Zrusit nastaveny
binarni vystup je nutno ptikazem Zru$ vystup C(NUMO01-08).

ON: nastavime funkci nastav vystup, tj. jednotka RKMO04 zpracovava zadany
slozeny pohyb a pfti zahajeni posledniho useku nastavi definovany binarni
vystup do stavu logickd jedna.

OFF: zrusime funkci nastav vystup.
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9. Priklady povelové sady

9.1. Priklad 1

Provede se vymazani ptikazii na krokovy motor, vynulovani Citace absolutni
polohy motoru. Nastavime Start/Stop rychlost na 100 krokl/s, maximalni rychlost na
1000 krokt/s, zrychleni na 2000 krokt/s2, pocet krokii vpied na 5000 kroku a
provedeme tento zadany pohyb vpied. Nastavime pocet krokd vzad na 2000 a
provedeme pohyb vzad. Nakonec se provede dojezd krokového motoru do polohy
absolutni nula.

\C100
S100 V1000 A2000 F5000 R

B2000 R
H

wvkr/s)

1000

100 \

5000 kroku

wWs)
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9.2. Ptiklad 2

Provede se vymazani piikazl na krokovy motor. Nastavime Start/Stop rychlost
na 100 kroki/s, maximalni rychlost na 800 krokd/s, zrychleni na 2000 krokt/s2.
Definujeme navesti Cislo 1, nastavime pocet krokii vpted na 1000 krokii a provedeme
pohyb vpied. Provedeme prodlevu 500ms, zménime smér pohybu a provedeme pohyb
vzad. Provedeme prodlevu 1000ms a provedeme odskok na navésti ¢islo 1. Od navesti
¢islo 1 se vSe opakuje.

\

S100 V800 A2000
@1 F1000 R
W500 D R
W1000 J1

v(kr/s)

800
100
1000 kroku

00| 1000kroku 500 | | 1ooo 1000 kroku 500 |

ms ms ms

t(s)

-800
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9.3. Priklad 3

Provedeme smazani vSech ptikazii na krokovy motor. Nastavime Start/Stop
rychlost na 200 krokt/s, maximalni rychlost na 2000 kroki/s, zrychleni na 5000
krokl/s2. Definujeme navésti Cislo 1, pokud je BI vstup 05 na hodnoté True je
proveden odskok na definované navésti Cislo 10, nastaveno 2000 krokt vzad a je
proveden pohyb vzad, nésledné je proveden odskok na definované navésti Cislo 20.
Pokud je BI vstup na hodnoté False je nastaveno 2000 kroki vpied a je proveden
pohyb vpied, nasledné je proveden odskok na definované navésti ¢islo 20. Provede se
prodleva 600 ms a je uskutecnén odskok na definované navesti Cislo 1. A vse se
opakuje.

\

S200 V2000 A5000

@1 105H10 F2000 R J20

@10 B2000 R

@20 W600

J1

S200 Naplnén’i\

vetupu 05 Faise
El]'?QSJaEV I05H10 S

Provede pohyb R R

Prodleva W600
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9.4. Ptiklad 4

Provede se vymazani ptikazii na krokovy motor, vynulovani ¢itace absolutni
polohy motoru. Nastavime Start/Stop rychlost na 100 kroki/s, maximalni rychlost na
600 kroku/s, zrychleni na 2000 krokt/s2, pocet krokt vpied na 1000 krokt a provede
se pohyb vpfed. Definuje pocatek smycky a pocet opakovani smycky na 3, nastavi
pocet krokii vpied na 500 krokt, provede se pohyb vpted, nastane prodleva 200 ms,
zméni smér pohybu, provede se pohyb vzad, nastane prodleva 1000 ms, otestuje se
pocet opakovani smyCcky. Pii mens$im 3 se provede odskok na definici poc¢atku smycky,
pokud byly provedeny jiz 3 prichody smyckou ne nastaven pocet kroktii vzad na 1000
krokt a je proveden pohyb vzad.

\C100
S100 V600 A2000 F1000 R
L3 F500 R W200 D R W1000 E

sS100 NaplIné&ni
V600 pracovnich
parametra
A2000
F1000
Provede pohyb
Zacatek
smy&ky L3
I
=
Pocet krokti F5000

Provede pohyb

Prodleva

Provede pohyb

Prodleva

Test splnéni
poctu
opakovani

Pocet krokt B100O

rrovede pomy® [il
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9.5. Ptiklad 5

Provede se vymazani ptikazii na krokovy motor, vynulovani ¢itace absolutni
polohy motoru. Nastavime Start/Stop rychlost na 100 krokd/s, maximalni rychlost na
1000 krokt/s, zrychleni na 2000 krokt/s2, pocet krokii vpied na 5000 kroku a
provedeme tento zadany pohyb vpied. Pockame az BI vstup 02 se zméni do stavu
True, nastavime pocet krokii vzad na 6000 krokl a provedeme pohyb vzad. Pockame
az BI vstup 05 se zméni do stavu False, nastavime pocet krokt vpted na 3000 krokt a
provedeme pohyb vpied. Nakonec provedeme navrat do polohy absolutni nula.

\C100

S100 V1000 A2000 F5000 R
002 B6000 R

Z05 F3000 R

H

sS100 NaplIné&ni

V1000 pracovnich
parametra
A2000

F5000

rrevede ey “

Cekani na stav
Bl vstupu 02

True

Pocet krokt B6000

proveds pony® “

Cekani na stav
Bl vstupu 05

False

Pocet krokti E3000

provede ponyb “
Navrat do H
vychozi polohy
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9.6. Priklad 6

Provede se vymazani piikazti na krokovy motor, vynulovani ¢itace absolutni
polohy motoru. Nastavime Start/Stop rychlost na 100 kroki/s, maximalni rychlost na
1000 krokt/s, zrychleni na 2000 krokd/s2, pocet krokl vpied na 5000 kroki.
Nastavime koncovy spina¢ pohybu na BI vstup 03. Spustime pohyb vpied, pokud se
BI vstup 03 zméni na True je pohyb ukonen po sestupné ramp¢, jinak je pohyb
vykonan cely. ZruSime nastaveni koncového spinace. Provedeme prodlevu 200 ms,
nastavime maximalni rychlost na 600 kroku/s, nastavime pocet krokli vzad na 4000
krokl. Nastavime koncovy spina¢ pohybu na BI vstup 06. Spustime pohyb vzad,
pokud se BI vstup 06 zméni na False je pohyb ukonen po sestupné rampé, jinak je
pohyb vykonan cely. Zrusime nastaveni koncového spinace. Provedeme prodlevu 300
ms, nastavime pocet krokl vpied na 500 krokd a provedeme pohyb vpted.

\C100

S100 V1000 A2000 F5000
MO3 R U

W200 V600 B4000

NO6 R U

W300 F500 R

Koncové spinace nereaguji

wv((kr/s)

1000
S00
100

4000 kroku

5000 kroku 200

-100
ms

-600

Zména BI vstupu 03 na True

300 500 kroku

ms

\ /

tw(s)

wv(kr/s)
1000
600
100 / \\
4000 kroku
_100 < kroku 200 \ / 300 500 kroku
ms ms
=YeYe) s>
Zména BI vstupu 06 na
False
wv(kr/s)
1000
o0 / \
100 / \
< kroku
-100 5000 kroku 200 l J 300 500 kroku
ms ms
-s00
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9.7. Ptiklad 7

Provede se vymazani ptikazii na krokovy motor, vynulovani ¢itace absolutni
polohy motoru. Nastavime Start/Stop rychlost na 100 kroki/s, maximalni rychlost na
1000 krokt/s, zrychleni na 2000 krokt/s2, pocet krokt vpied na 5000 kroki.
Nastavime total stop na BI vstup 04. Definujeme navésti Cislo 1, nastavime pocet
kroki vpfed na 5000 a provedeme pohyb vpted. Provedeme prodlevu 600 mis,
nastavime pocet krokli vzad na 5000 krokd a provedeme pohyb vzad. Provedeme
prodlevu 1000 ms a odsko¢ime na navesti Cislo 1. A dale se vSe opakuje. Pokud béhem
vykonavani ptikaza je BI vstup 04 zménén na True je vykonavani piikazli zastaveno (
pfi pohybu je tento ukoncen po sestupné rampg).

\C100

S100 V1000 A2000

X04

@1 F5000 R

W600 B5000 R

W1000 J1

Bl vstup 03 je trvale False

wv(kr/s)

1000
100
5000 kroku
_100 5000 kroku 1000 1000
ms ms
wWs)
-1 000

BI vstup 03 se zménil na True

wv(kr

/s)
1000

< kroku

-100
w(s)

-1 000
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9.8. Priklad 8

Provede se vymazani ptikazii na krokovy motor, vynulovani ¢itace absolutni
polohy motoru. Nastavime Start/Stop rychlost na 100 krokt/s, maximalni rychlost na
1000 krokt/s, zrychleni na 2000 krokt/s2. Definujeme navesti Cislo 1. Pokud je vnitini
BI proménna 81 ve stavu False je proveden odskok na navésti ¢islo 6, nastaven BI
vystup 05 na True, nastavime pocet krokti vzad na 2500, je odskoCeno na
podprogram, ktery zac¢ind na navésti Cislo 3, a hned je vykonan, nastavime BI vystup
05 na False, nastavena vnitini BI proménné 81 na True a odsko¢ime na navésti ¢islo 1.
1. Pokud je vnitfni BI proménna 81 ve stavu True je nastaven BI vystup 02 na True,
nastavime pocet krokt vpied na 2500, je odskoceno na podprogram, ktery zacina na
navesti Cislo 3, a hned je vykondn, nastavime BI vystup 02 na False, nastavena vnitini
BI proménna 81 na False a odskoCime na néavésti Cislo 1. Spole¢ny podprogram
zaCinajici na ndvesti Cislo 3 provede zadany pohyb, vycka prodlevu 500 ms, zméni
smér pohybu, provede pohyb a odskoc¢i zpét do sady piikazil.

\C100

S100 V1000 A2000

@1 181L6

T02 F2500 '3 C02 C81 J1

@6 T05 B2500 '3 C05 T81 J1
@3 RW500DR .

S200 NaplIné&ni
V1000 pracovrnt:h
parametra

A2000

Test vnitini BI Podporogram
proménné 81 na False
stav False 181L6 S
True
Provede
pohyb
Nastav vystup, TO05 TOo2
smér a pocet
krokt B2500 F2500
Prodleva
Skok do 3 3
podprogramu Provede
pohyb
Zrus vystup, Cco5 Cco2
nastav vnitini BI T81 cs1
proménnou 81
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9.9. Priklad 9

Provede se vymazani piikazl na krokovy motor. Nastavime Start/Stop rychlost
na 100 kroki/s. Zapneme funkci nastaveni binarniho vystupu 05 pii zahajeni
posledniho tseku slozeného pohybu. Nastavime maximalni rychlost na 500 kroki/s,
zrychleni na 2000 krokti/s2, pocet kroki vpted na 2000 krokti a vSe ulozime do paméti
na pozici 1. Zménime maximalni rychlost na 2000 kroki/s a vSe ulozime do paméti na
pozici 2. Zménime maximalni rychlost na 500 krokl/s, pocet krokti vpied na 5000
krokll a vSe ulozime do paméti na pozici 3. Zménime maximalni rychlost na 3000
krokt/s, zrychleni na 1000 krokl/s2 a vSe ulozime do paméti na pozici 4. Zménime
maximalni rychlost na 1500 krokt/s, pocet kroka vpted na 2000 krokl a vse ulozime
do paméti na pozici 5. Zménime maximalni rychlost na 500 krokl/s a vSe ulozime do
paméti na pozici 6. Nyni se provede zadany slozeny pohyb vpted (6 usekl pohybu). Pti
zahajeni 6. Useku se nastavi BOO5 do stavu logicka jedna. Po dokonceni pohybu se
vycka 500 milisekund a BOOS5 se nastavi do stavu logické nula.

\

S100 T55

V500 A2000 F2000 Y
V2000 Y

V500 F5000 Y
V3000 A1000 Y
V1500 F2000 Y
V500 Y R

W500 C05

v(kr/s)
3000

BOOS = “1”

2000 l >
1500 \

500 \
100

2000 2000 5000 5000 2000 2000 kroku

RKMO04_Uzivatelsky manual.doc 411741



	O dokumentu
	Revize dokumentu
	Účel dokumentu
	Rozsah platnosti
	Související dokumenty

	Termíny a definice
	Přehled základních parametrů
	Popis jednotky RKM04
	Jednotka RKM04
	Komunikační rozhraní
	Paměť
	Vstupy a výstupy
	Led diody
	Příklad chodu krokového motoru

	Zápis programu
	Navázání komunikace
	Formát zpráv protokolu RKM04

	Vybírací okno Motor
	Vybírací okno Typ zprávy
	Povel Version
	Formát povelu
	Formát odpovědi

	Povel Set Command
	Formát povelu
	Formát odpovědi

	Povel Store Flash
	Formát povelu
	Formát odpovědi

	Povel Get Position
	Formát povelu
	Formát odpovědi

	Povel Get Command
	Formát povelu
	Formát odpovědi

	Povel Get Tabul Run
	Formát povelu
	Formát odpovědi

	Povel Get Pozic Run
	Formát povelu
	Formát odpovědi

	Nesprávný povel
	Formát odpovědi



	Přehled příkazů
	Příkazy
	Reset
	Návěští
	Zrychlení
	Pohyb vzad
	Zruš výstup
	Zruš proměnnou
	Smaž čítač polohy
	Změna směru pohybu
	Konec smyčky
	Pohyb vpřed
	Absolutní poloha
	Trvale vpřed
	Trvale vzad
	Výchozí poloha
	Podmíněný skok
	Skok
	Konec pohybu
	Obnovení pohybu
	Stop od BI True
	Stop od BI False
	Reset stop od BI
	Začátek smyčky
	BI True
	Proveď pohyb
	Startovní rychlost
	Nastav výstup
	Nastav proměnnou
	Maximální rychlost
	Změna rychlosti za pohybu
	Čekání
	Total stop od BI True
	BI False
	Limit vpřed
	Limit vzad
	Zapiš absolutní polohu
	Složený pohyb
	Volání podprogramu
	Konec podprogramu
	Program
	Konec programu

	Funkce parametrizace
	Blokace přepisu zadání programu – parametr 40
	Simulační režim – parametr 41
	Funkce – parametr 42 - 50
	Nastav výstup – parametr 51 - 58

	Příklady povelové sady
	Příklad 1
	Příklad 2
	Příklad 3
	Příklad 4
	Příklad 5
	Příklad 6
	Příklad 7
	Příklad 8
	Příklad 9


