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PikoCNC modut REMOTE v1

wersja 1.1

Podstawowe parametry

Liczba wejs¢ 14

llos¢ bitéw wysytanych 10
Zasilanie 8-24V DC
Wymiary (mm) 50x50
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Opis

Prosty modut zdalnych wejs¢ powstat z myslg o zbudowaniu jog-a, lub innych
dodatkowych wejs¢ przeznaczonych na przyciski sterujgce pracg maszyny. Modut posiada
14 wejs¢ oraz dwa tryby ich wykorzystania. Generalnie modut wysyta do kontrolera 10
bitébw danych, ktdre sg widoczne w rejestrze IN jako bity 22-31. O ostatecznym
przeznaczeniu danego wejscia decyduje program PLC w kontrolerze.

Tryby pracy

Tryb 1 - zworka MODE (ON)
W tym trybie modut wysyta do kontrolera stan 10-ciu wejs¢ 10-19.

Tryb 2 — zworka MODE (OFF)

W tym trybie modut wysyta do kontrolera stan siedmiu wejs¢ 10-16. Natomiast pozostate
trzy bity zawierajg kod funkcji dla impulsatora. Kod zadawany jest przez wejscia 17-113
(patrz tabela). Kod wybiera sie przez zatgczenie jednego z wejs¢ 17-113. Zatgczenie dwoch
wejs¢ jednoczesnie traktowane jest jako btgd i kod przyjmuje wtedy wartosé ,0” - czyli
brak funkciji.



PikoCNC REMOTEV1 Copyright © 2015 PPHU ELCOSIMO 3

Podigczenie

Modut moze pracowac¢ w duzych odlegtosciach od kontrolera (wiele metrow). Oczywiscie
dtugie moze byc¢ potgczenie Tx->kontroler, linie tgczgce przyciski z modutem nie powinny
przekraczac 0,5m.

Rozktad wyprowadzen na ztgczu J1:

Numer Tryb MODE ON Tryb MODE OFF

1 INO INO

2 IN1 IN1

3 IN2 IN2

4 IN3 IN3

5 IN4 IN4

6 INS INS

7 ING ING6

8 IN7 SELECT F (kod 001)
9 IN8 SELECT S (kod 010)
10 IN9 SELECT X (kod 011)
11 NC SELECTY (kod 100)
12 NC SELECT Z (kod 101)
13 NC SELECT A (kod 110)
14 NC SELECT B (kod 111)
15 GND GND

16 GND GND

2000000007
1000000005
1 16
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Schemat pofgczen na listwie zaciskowej.
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Schemat pofaczen przyciskéw do modutu.
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Schemat podfaczenia impulsatora mechanicznego do kontrolera (24
imp/obr).
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Schemat podfaczenia przetgcznika obrotowego do modutu.
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Obsfuga na poziomie PLC.

Jak wczesniej powiedziano dane odebrane przez PLC widoczne sg w rejestrze IN jako
bity 22-31. Dalej pod te wejscia podpinamy odpowiednie funkcje.

Przyktad podpiecia modutu w trybie MODE (ON):

Il Przyktad wykorzystania modutu jako JOG-a — same przyciski.
// Manipulator ma nastepujgce przyciski:
I/ JOG_XL — jazda jog X w lewo

I/ JOG_XR — jazda jog X w prawo

I/ JOG_YL — jazda jog Y w lewo

// JOG_YR —jazda jog Y w prawo

I/ JOG_ZL — jazda jog Z w lewo

I/ JOG_ZR - jazda jog Z w prawo

I/ JOG_FAST — Tryb szybki dla jog

Il START

/Il STOP

I PAUZA

#IF_OPTION 12 =1

#NAME_| 5 = REMOTE // Modut podpiety pod wejscie 5
#NAME | 22 = RMJOG_XL
#NAME | 23 = RMJOG_XR
#NAME | 24 = RMJOG_YL
#NAME | 25 = RMJOG_YR
#NAME | 26 = RMJOG_ZL
#NAME | 27 = RMJOG_ZR
#NAME | 28 = RMJOG_START
#NAME | 29 = RMJOG_STOP
#NAME _| 30 = RMJOG_PAUZA
#NAME | 31 = RMJOG_FAST

<< IN REMOTE
>> REMOTE_IN

<< IN RMJOG_XL
>> JOG_LO
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<< IN RMJOG_XR
>> JOG_RO

<< IN RMJOG_YL
>> JOG_L1

<< IN RMJOG_YR
>> JOG_R1

<< IN RMJOG_ZL
>> JOG_L2

<< IN RMJOG_ZR
>> JOG_R2

<< IN RMJOG_FAST
>> JOG_FAST

<< START
OR IN RMJOG_START
>> START

<< STOP
OR IN RMJOG_STOP
>> STOP

<< PAUSE
OR IN RMJOG_PAUZA
>> PAUSE

#END OPTION
/l Koniec

Przykitad podpiecia modutu w trybie MODE (OFF):

/I Przyktad wykorzystania modutu zdalnych wejs¢ jako JOG-a z przetgcznikiem trybu oraz
/[ impulsatorem.

// Manipulator ma nastepujgce przyciski:

I JOG_L — jazda jog w lewo (wybor osi przetgcznikiem)

// JOG_R - jazda jog w prawo

I JOG_FAST — Tryb szybki dla jog i impulsatora

Il START

/I STOP

I PAUZA

Il ZERO — zerowanie (wybor osi przetgcznikiem). Aktywny gdy przycisniety razem z
1 JOG_FAST

/I Impulsator (wybér trybu pracy przetgcznikiem)

#IF_ OPTION 12 =2
#NAME_| 3 = IMP_DIR // Wejscie DIR impulsatora
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#NAME_I 4 = IMP_PUL
#NAME_| 5 = REMOTE

/I Wejscie PULSE impulsatora
/I Modut podpiety pod wejscie 5

#NAME_| 22 = RMJOG_L
#NAME_| 23 = RMJOG_R
#NAME | 24 = RM_FAST
#NAME_| 25 = RM_START
#NAME | 26 = RM_STOP
#NAME_| 27 = RM_PAUZA
#NAME_| 28 = RM_ZERO

#NAME_| 29 = WHM_0
#NAME | 30 = WHM_1
#NAME | 31 = WHM_2

<< IN REMOTE
>> REMOTE_IN

<< IN RMJOG_L
>>WH_JOG_L

<< IN RMJOG_R
>>WH_JOG_R

<< IN RM_FAST
>> JOG_FAST

AND IN RM_ZERO
>> WH_ZERO

<< START
OR IN RM_START
>> START

<< STOP
OR IN RM_STOP
>> STOP

<< PAUSE
OR IN RM_PAUZA
>> PAUSE

<< IN IMP_PUL
>> WH_PULSE

<< IN IMP_DIR
>> WH_DIR

<<INWHM_O0
>> WH_MDO

<< IN WHM_1

/I Jog w lewo. Wybor osi za pomoca przetgcznika.

/l Jog w prawo

I/l Zerowanie: muszg byc¢ przycisniete ZERO+JOG_FAST

/I Podfgczenie impulsatora.

I/l Podtgczenie bitdw wyboru trybu pracy impulsatora
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>> WH_MD1
<< |IN WHM_2
>>WH_MD2
#END OPTION
// Koniec
i—‘- 44,45 _;i
‘r e TX ‘ i
E@D Vot | + |-
[ |
ol PWR .
@S * 4 [F |
: C17 —
] %H—_—WRZ §
C”%gg oo e O N
" REMOTE V10
(*) EEEEREEEER :J1
o s ; o o '




PikoCNC REMOTEv1

Copyright © 2015 PPHU ELCOSIMO

10

PPHU ELCOSIMO
Andrzej Wozniak
ul. Zielona 1B
62-110 Damastawek
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