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System sterowania SINUMERIK 802C 1

Co to jest

SINUMERIK 802C?
Komponenty sprze-

SINUMERIK 802C jest sterowanym mikroprocesorowo sterowaniem
numerycznym do prostych obrabiarek z napedami analogowymi.

Sktada sie ono z nastepujacych komponentéw sprzetowych:

towe e ECU: komponent sprzetowy dla maksymalnie 3 osi analogowych
i jednego interfejsu analogowego dla napedu wrzeciona gtéwnego
e OPO020: pulpit obstugi NC z wyswietlaczem graficznym i klawiaturg
e  MCP: pulpit sterowniczy maszyny
e DI/O16: po 16 wejsc/wyjs¢ binarnych, z mozliwoscig rozbudowy do
maksymalnie 64 przez zastosowanie 4 modutéw
OP020 MCP
] C2 £~
(R __."
o i) i
| pEOOOO0ODEE |
0 o o o o 2 )
o o o o
[ o T o 3
] DL FEE] [
B CIET @ &)
e A0
' B
E—
ECU ‘
external Analog
Drive
Rysunek 1-1 Komponenty SINUMERIK 802C (wersja dla tokarki)
SINUMERIK 802C Uruchomienie 04.00 1-

6FC5597-3AA20-0AP1




System sterowania SINUMERIK 802C

Komponenty pro-
gramowe

Dane uzytkownika

SINUMERIK 802C ma nastepujace mozliwe do zamowienia komponenty
programowe:

Oprogramowanie systemowe na trwatej pamieci fleszowej

- Oprogramowanie inicjacyjne
taduje pozostate oprogramowanie systemowe z pamieci trwatej
do pamieci roboczej (DRAM) i uruchamia system.

- Oprogramowanie MMC (Man Machine Communication), realizuje
wszystkie funkcje obstugowe

- NCK-Software (rdzen NC)
realizuje wszystkie funkcje NC. Steruje jednym ,kanatem NC”
obejmujgcym maksymalne trzy osie posuwowe i jedno wrzecio-
no.

- PLC-Software (Programmable Logic Control),
wykonuje cyklicznie zintegrowany program uzytkownika PLC.

- Zintegrowany program uzytkownika PLC
stuzy do dopasowania Sinumerik 802C do funkcji maszyny (patrz
tez opis funkcjonowania ,Zintegrowany program uzytkownika dla
SINUMERIK 802C”).

Dyskietki Toolbox

- Program transmisji PCIN dla PC/PG do transmisji danych uzyt-
kownika i programéw

- Batchfile do prowadzenia osoby obstugujacej na PC

- Pakiet cykli toczenia i frezowania do tadowania do sterowania za
pomoca PCIN

- Pliki danych maszynowych technologii
Dyskietki aktualizacyjne
- Program aktualizacyjny z prowadzeniem osoby obstugujacej

- Oprogramowanie systemowe 802C, spakowane, do tadowania
i programowania SINUMERIK 802C przy pomocy programu ak-
tualizacyjnego.

Danymi uzytkownika sa:

dane maszynowe

dane nastawcze

dane narzedzi

parametry R

przesuniecia punktu zerowego
dane kompensacji

programy obrobki

cykle standardowe

SINUMERIK 802C Uruchomienie 04.00
6FC5597-3AA20-0AP1



System sterowania SINUMERIK 802C

Zachowywanie da- Zmienione dane uzytkownika sg po wytaczeniu albo w przypadku prze-
nych rwy w zasilaniu zapisane w pamieci jeszcze przez co najmniej 50 go-
dzin. Nastepnie mogg zostaé utracone.

Ostrzezenie

Dla unikniecia utraty danych osoba obstugujgca musi przeprowadzic¢
zachowanie danych (patrz punkt 4.1.4)

Dostepne opcje Jako opcja jest dostepny TEACH IN.

1.2 Dane techniczne

Wartosci przytacze-
niowe

Tablica 1-1 Wartosci przytagczeniowe

Parametry min typ max | jedn.

Napiecie zasilajace 20,4 28,8

Falistos¢ tetnienia 3,6

Pobdr pradu z 24V 1

Strata mocy ECU
Strata mocy OP020
Strata mocy MCP
Strata mocy DI/O16

~N N

*%

o
>|s §§>§<

Prad rozruchowy 2,6

*  Konfiguracja bazowa z ECU, OP020, MCP i DI/O16, wszystkie wyj-
Scia otwarte, na kazdy dalszy DI/O16 pobdr pradu zwieksza sie o
0,05 A

**  Przy obcigzeniu nominalnym

Ciezar

Tablica 1-2 Ciezar

Komponent Ciezar [g]

Komponent ECU 900 g

Komponent DI/O16 350 g

KomponentOP020 1800 g

Komponent MCP 1200 g

SINUMERIK 802C Uruchomienie 04.00 1- 9
6FC5597-3AA20-0AP1



System sterowania SINUMERIK 802C

Wymiary
Tablica 1-3 Wymiary komponentoéw
Komponent Wymiary wys. x szer. x gt. [mm]
Komponent ECU 125x200x 118
Komponent DI/O 125x80x 118
Komponent OP020 300 x 250 x 50
Komponent MCP 300 x 170 x 50
Warunki otoczenia w
czasie pracy Tablica 1-4 Warunki otoczenia w czasie pracy
Parametr
Zakres temperatur 0..55°C
Dopuszczalna wilgotnos¢ wzgledna | 5...95 % bez skraplania sie
powietrza
Cisnienie powietrza 700 ... 1060 hPa

Warunki uzycia odpowiadaja ICE 1131-2.
Do celéw zastosowania jest przewidywane wbudowanie do obudowy (np.

szafa).
Warunki transportu i
magazynowania Tablica 1-5 Warunki transportu i magazynowania
Parametr
Zakres temperatur -40...70 °C dla transportu

-20...55 °C dla magazynowania

Dopuszczalna wilgotnosé wzgledna | 5...95% bez skroplin

powietrza

Cisnienie powietrza 700...1060 hPa
Wysokos¢ transportu -1000...3000 m
Swobodny upadek w opakowaniu | <1200 mm
transportowym

Klasa ochrony i sto- Klasa ochrony | wedtug IEC 536.
pien ochrony Jest wymagane przytaczenie przewodu ochronnego.
Ochrona przed ciatami obcymi i wodg: wedtug IEC 529.
e dlaECUIiDI/O 16: IP 20

e dla OP020 i MCP: IP 54 po stronie frontowej
IP 00 po stronie tylnej

1-10 SINUMERIK 802C Uruchomienie 04.00
6FC5597-3AA20-0AP1



Montaz sterowania 2

2.1 Montaz i demontaz SINUMERIK 802C

Postepowanie

Wymontowanie ste-
rowania

Ostrzezenie
Zamontowanie przeprowadzajcie tylko w stanie wolnym od napiecial

Zespoty konstrukcyjne zawierajg elementy konstrukcyjne zagrozone
elektrostatycznie. Przy wykonywaniu prac przy pulpicie obstugi i pulpicie
sterowniczym maszyny nie wolno bez srodkéw ochrony przed tadunkiem
elektrostatycznym dotykac ani ptytek elektronicznych ani innych czesci
konstrukcyjnych.

Pulpit sterowniczy maszyny moze zosta¢ przedtem wyposazony

w przefgcznik recznej zmiany predkosci wrzeciona i wytacznik awaryjny.

Gdyby to nie byto konieczne, wéwczas otwory muszg zosta¢ zamkniete

zatgczonymi samoprzylepnymi kotkami przykrywajacymi.

1. Zamontowanie przetacznika recznej zmiany predkosci

2. Wbudowanie pulpitu obstugi i pulpitu sterowniczego maszyny.

3. Wykonanie potaczenia miedzy tymi zespotami przy pomocy przewo-
du ptaskiego.

4. Montaz szyny profilowej.

5. Wetkniecie komponentéw ECU i DI/O.

Wskazéwka

Jezeli chcecie przytaczy¢ wiele komponentéw DI/O16, wéwczas musicie
ewentualnie usunac¢ przykrycie prawej wtyczki taczacej na obudowie.

6. Zatozy¢ komponenty na szyne profilowa, przechyli¢ do dotu
i przykrecic.

Demontaz komponentdéw sterowania nastepuje w kolejnosci odwrotne;.

Ostrzezenie

DemontaZz przeprowadzajcie tylko w stanie wolnym od napiecia

SINUMERIK 802C Uruchomienie 04.00 2- 11
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Montaz sterowania

Wymiary montazowe Przy montazu komponentdw sterowania nalezy uwzglednic¢ nastepujace

wymiary:
; ' 1
| .
A
Bt
I |
Y
h I'-' -
i &
: L 482 ‘.‘ o -
| T I
' 8
200 e 80 '
Rysunek 2-1 Wymiary montazowe 802C
2-12 SINUMERIK 802C Uruchomienie 04.00
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Montaz sterowania

2.2 Interfejsy i przewody

Potozenie interfej-
sow

i elementow fronto-
wych

X2003 rDDS
N ou
[&) [&] L+
ERR a |e a|e
POK. 82 o |1 a |1
DIAG o |2 o |2
s o |3 o |3
(&} 4 Q 4
(sl o |5
5 |8 0 |8
o5 i‘.l 7 U 7
Q| [sBl L.
(] o |
o |8 Yy |8
3 | 2 [%
DO24V %1 o n a "
o |e o |2
o |l o |13
a v o |u = B
o o |m o M
5 |6 olv Lo
X2004 X2006
Rysunek 2-2 Interfejsy uzytkownika
MCP OP020
Back Side Back Side
\. |
il ; [
- (%]
[oc
el ‘ ____________ Il
i . ==t
/ ~ oo LCD-Signal- ]
) ‘ X001 X002 X1009 Connector
\ / -

Rysunek 2-3 Tylna strona pulpitu sterowniczego maszyny i pulpitu ob-

stugi

SINUMERIK 802C Uruchomienie 04.00
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Montaz sterowania

Interfejsy

Sygnalizacje

Elementy obstugi

2-14

ECU

X1 przytaczenie zasilania elektrycznego (DC24V)
4-biegunowy blok zaciskowy przykrecany do przytaczenia zasilania
pradem obcigzenia

X2 interfejs RS232 (V24)
9-biegunowa wtyczka D-Sub

X3 do X5 interfejsy systemu pomiarowego (ENCODER)
trzy 15-biegunowe gniazdka D-Sub do przytaczenia przetwornikow
pomiarowych drogi (Encoder), przyrostowych (RS422)

X6 interfejs wrzeciona (SPINDLE)
9-biegunowe gniazdko D-Sub do przytagczenia napedu wrzeciona
z interfejsem analogowym

X7 interfejs napedu (AXIS)

50-biegunowa wtyczka D-Sub do przylaczenia napie¢ zadawania
dla maksymalnie czterech napedéw analogowych facznie

Z wrzecionem

X8 interfejs terminalu obstugowego (OPI)
25-biegunowe gniazdko D-Sub do przytaczenia pulpitu obstugi

X10 interfejs kétka recznego (MPG)
10-biegunowa wtyczka frontowa do przytgczenia kotek recznych

X20 wejscia cyfrowe (DI)

10-biegunowa wtyczka frontowa do okablowania przekaznika NC-
READY

DI/O

X2003 i X2004
10-biegunowa wtyczka frontowa do przytaczenia wejs¢ cyfrowych

X2005 i X2006
10-biegunowa wtyczka frontowa do przytgczenia wyjs¢ cyfrowych

3 diody do sygnalizacji btedow i statusu

Przetgcznik uruchomieniowy $3

SINUMERIK 802C Uruchomienie 04.00
6FC5597-3AA20-0AP1



Montaz sterowania

Przewody taczace Potaczenie komponentow nastepuje odpowiednio do schematu przyta-
czenia, rysunek 2-4. Wymagane przewody prosze odczytac
z katalogu SINUMERIK 802C.

ﬁ
DC24V ;L: Przgy_\((ld\_'g___zﬁ)
Ly . Pulpit sterowania
. RS232 maszyn
Rs2s2 | &Y Pulbit CNC_ . _. yna
oPI @9 § % Kabel ptaski
15 lub okragty )
=] ) >
= al
X <
- NAPED
axis IS ANALOGOWY [T
SILNIK ANALOGOWY
PRZET- | _ NAPED
WORNIK " WRZECIONA
WRZECIO ||
NA || |
PRZETWO | |
B PRZETWORNIK SILNIKA
— WRZECIONA
::>| O Kotka reczne
e .o/ ‘
o | GOTOWOSC NC
[ . CZUJNIK
DIO16 [ 3 -
no.7 |88 Przewod  (0,14...1,5)
IN8.15 |5 X4M .
7| L+
nlg i L
ouTo..7 S gout  Przewdéd (0,14...1,5) E
OUTB..15 N%
XM = .
Flement wvkonawczv 116
;
M P24 M P24
Zasilacz
Rysunek 2-4 Schemat przytagczeniowy SINUMERIK 802C
1) Przewéd ptaski (nalezy do zakresu dostawy)
SINUMERIK 802C Uruchomienie 04.00 2 -
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Przylaczenie poszczegolnych komponentéw

Przytaczenie kom-

ponentéow

Przestrzegajcie co nastepuje:

Wskazéwka

Stosuijcie tylko przewody ekranowane, ekran musi by¢ po stronie stero-
wania potgczony z metalowg wzgl. metalizowang obudowg wtyczki. Dla
ochrony przed zaktéceniami o niskiej czestotliwosci od analogowego
sygnatu warto$ci zadanej, zalecamy nie uziemianie ekranu po stronie
napedu!

Oferowany jako wyposazenie przewdd konfekcjonowany zapewnia
optymalng ochrone przed zakidceniami.

Sposéb postepowania ogélnie:
Postepujcie nastepujaco, aby przytaczyé poszczegdine komponenty:
1. Przylaczcie przewody do komponentéw wedtug rysunku 2-4.

2. Unieruchomcie wtyczke D-Sub przy pomocy srub ze tbem radetko-
wanym

2.3.1 Przylaczenie terminalu obstugowego

Zajetos¢ wtyczki po

stronie ECU

)

25

QOO OO0 00 00 O
OC 0000 00 00 0AQ O

14

/

2-16

13

Interfejs terminalu obstugowego

Okreslenie wtyczki: X8

OP020
Typ wtyczki: 25-biegunowa listwa tulejkowa D-Sub
Tablica 2-1 Zajetos¢ wtyczki X8

X8

Kotek [Sygnat |Typ |Kotek |Sygnat Typ
1 14 P24 OP (VO
2 M_OP |VO [15 OPDO_N |O
3 OPDO (O 16 OPD1_N |O
4 OPD1 (O 17 OPD2_N |O
5 OPD2 (O 18 OPD3_N |O
6 OPD3 (O 19 OPCP1_N |O
7 OPCP1 (O 20 OPCP2_N |0
8 OPCP2 (O 21 OPS_N O
9 OPS o] 22 ENRXD_N ||
10 ENRXD |1 23 ENTXD_N |O
11 ENTXD | O 24 ENRTS_N |(O
12 ENRTS | O 25 P24 OP (VO
13 M_OP |VO

SINUMERIK 802C Uruchomienie 04.00
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Zajetosé wtyczki po  Interfejs terminalu obstugowego

stronie OP Okreslenie wtyczki:  X1009
OP020
Typ wtyczki: 25-biegunowa listwa tulejkowa D-Sub
Tablica 2-2 Zajetos¢ wtyczki X1009
X1009
Kotek | Sygnat Typ |Kotek [Sygnat Typ
1 14 P24 OP (VI
) 2 M_OP VI 15 OPDO N ]I
25|, |13 3 oPDO |1 |16 OPD1 N _|I
5 ° 4 OPD1 I 17 OPD2 N |I
e ¢ 5 oPD2 [ 18 OPD3 N |[I
B 6 OoPD3 |1 19 OPCP1_N |1
o 7 OPCP1 |I |20 OPCP2 N [1
5 8 oPCP2 |1 |21 OPS N I
14171 9 OPS | |22 OPTXD_N [0
10 OPTXD |O 23 OPRXD_N |1
11 OPRXD || 24 OPCTS_N |1
12 OPCTS |I 25 P24 OP |VI
13 M_OP \
Nazwy sygnatéw
OPDI0...3] LCD data 0...3
OPCP1 LCD Latch
OPS LCD Frame
OPCP2 LCD Clock
OPRXD OP Receive Data
OPTXD OP Transmit Data
OPCTS OP Clear to Send
ENRXD ECU Receive Data
ENTXD ECU Transmit Data
ENRTS ECU Request to Send
P24_OP DC24V
M_OP masa
Poziom sygnatu
RS422 / LVDS
Typ sygnatu
VO wyjscie napieciowe
VI wejscie napieciowe
(0] wyjscie
I wejscie
SINUMERIK 802C Uruchomienie 04.00 2 -
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2.3.2 Przylaczenie napedéw posuwow i wrzeciona (X7)

Zajetos¢ wtyczki po

stronie ECU

Interfejs napedéw posuwoéw

Okreslenie wtyczki:

Typ wtyczki

X7

AXIS 1-4

50-biegunowa listwa kotkowa D-Sub

Tablica 2-3 Zajetos¢ wtyczki X7

X2

Ko- | Sygnat Typ Ko- | Sygnat Typ | Ko- | Sygnat Typ
tek tek tek

1 SWi1 18 34 |BS1 VO
2 |BS2 19 35 | SW2 VO
3 |SW3 20 36 |BS3 VO
4 (BS4 21 37 | SW4 VO
5 22 38

6 23 39

7 24 40

8 25 41

9 26 42

10 27 43

11 28 44

12 29 45

13 30 46

14 [RF1.1 31 47 |RF1.2 K

15 |RF2.1 32 48 |RF2.2 K

16 |RF3.1 33 49 |RF3.2 K

17 |RF4.1 50 |RF4.2 K

Nazwy sygnatéw

SWn
BSn

RFn.1, RFn.2 zestyk zezwolenia dla regulatora

warto$¢ zadana
potencjat odniesienia dla wartosci zadane;j

Poziom sygnatu

RS422

Typ sygnatu

VO
K

wyjscie napieciowe

zestyk

Przyporzadkowanie osi

1

2
3
4

2-18

0s$ X
osY
os”Z
wrzeciono
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\
\
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000000000000000
00000000000000000

/200000000000000000% |

I
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]
Il

Napedy z interfej-
sem analogowym

Tablica 2-4 Zajetos¢ kabla (w przypadku typu 6FX2 002-3AD01)

Strona NC Kabel Strona napedu
KOLEK | Kolor zyty Nazwa sygnatu | KOLEK
14 czarny 1. 08 1.9
47 brazowy 1.65
34 czerwony 14
1 pomaranczowy 1.56
15 26Mty 2. 08 29
48 zZielony 2.65
2 niebieski 214
35 fioletowy 2.56
16 szary 3.08 3.9
49 rézowy 3.65
36 biato-czarny 3.14
3 biato-brgzowy 3.56
17 biato-czerwony | wrzeciono 4.9
50 biato- 4.65

pomaranczowy
4 biato-zotty 414
37 biato-zielony 4.56
Sygnaly:

Jest dostarczany jeden sygnat napieciowy i jeden sygnat zezwolenia.

e SWn (WARTOSC ZADANA)
Analogowy sygnat napieciowy w zakresie + 10 V do wyprowadzenia

wartosci zadanej predkosci obrotowe.

e BSn (SYGNAL ODNIESIENIA)
Potencjat odniesienia (masa analogowa) dla sygnatu wartosci zada-
nej, wewnetrznie potgczony z masg logiki.

e RFn (ZEZWOLENIE DLA REGULATORA)
Para stykéw przekaznikowych, z zezwoleniem dla czesci zasilaczo-
wej, np. urzadzenia napedowego SIMODRIVE, sterowana poprzez

program PLC.

Parametry sygnatu

Warto$é zadana jest wyprowadzana jako analogowy sygnat réznicowy.

Tablica 2-5 Parametry elektryczne sygnatu wartosci zadanej osi wzgl.

wrzeciona
Parametr Min Max Jednostka
Zakres napiecia -10,5 10,5 Vv
Prad na wyjsciu -3 3 mA
2- 19
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Zestyk przekaznikowy

Tablica 2-6 Parametry elektryczne zestykoéw przekaznikowych

Parametr Max Jednostka
Napiecie zestyku 50 V
Prad zestyku 1 A
Moc zestyku 30 VA

Dtugos¢ przewodu: maksymalna 35 m

2.3.3 Przylaczenie systeméw pomiarowych (X3 ... X6)

Zajetosc¢ wtyczek po Interfejs systemu pomiarowego (przetwornik przyrostowy)
stronie ECU Okreslenie wtyczki: X3 ... X6

PRZETWORNIK POMIAROWY
Typ wtyczki: 15-biegunowa listwa tulejkowa D-Sub

Tablica 2-7 Zajetos¢ gniazdka X3 ... X6

X3 ... X6
Kotek |Sygnat |Typ |Kotek |Sygnat Typ
s 1 9 M VO
,o| 8 2 10 N |
15 8 : 3 11 N_N [
° : 4 P5 MS |VO |12 B_N I
o e 5 VO |13 B I
9(°ol 1 6 P5 MS [VO [14 AN |
o 7 M VO |15 A I
8
Nazwy sygnatéw
A,A_N Sciezka A (nie zanegowana lub zanegowana)
B,B_N Sciezka B (nie zanegowana lub zanegowana)
N, N_N znacznik zerowy (nie zanegowany lub zanegowany)
P5 MS zasilanie +5,2 V
M masa zasilania
Poziom sygnatu
RS422
2-20 SINUMERIK 802C Uruchomienie 04.00
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Typ sygnatu

VO wyjscie napieciowe (zasilanie)
I wejscie (sygnat 5 V)

Mozliwe do przyia- Przetworniki przyrostowe 5 V mozna przytaczaé bezposrednio.
czenia typy prze-

twornikow

Witasciwosci Przetworniki musza spetniac nastgpujace warunki:

Metoda transmisji: transmisja roznicowa z sygnatami prostokatnymi 5 V

sciezka A jako sygnat nie zanegowany

i zanegowany (Uaq, Uaq)

Sciezka B jako sygnat nie zanegowany

i zanegowany (Ua2, Ug2)

Sygnat zerowy N jako sygnat nie zanegowany
i zanegowany (Ugo, Ugo)

Sygnaty wyjsciowe:

Max czestotliwos$¢ na wyjsciu: 1,5 MHz
Przesuniecie faz sciezek A do B: 90° £30°

Pobér pradu: max 300 mA

Maksymalng dtugos¢ przewodu jest zalezna od specyfikacji zasilania
przetwornika i czestotliwosci transmisji.

Dla niezaktdconej pracy nie wolno Wam przy zastosowaniu konfekcjo-
nowanych przewodow taczacych produkcji firmy SIEMENS przekraczaé
nastepujacych warto$ci:

Ditugosci przewodow

Tablica 2-8 Maksymalne dtugo$ci przewodow w zalezno$ci od zasilania
przetwornika

Napiecie zasila- Tolerancja Pobér pradu Max ditugosé
jace przewodu
5V DC 4,75V ...525V |<300 mA 25m
5V DC 4,75V ...525V |<220 mA 35m
Tablica 2-9 Maksymalne dtugos$ci przewodow w zaleznos$ci od czesto-
tliwosci transmisji
Rodzaj przetwornika Czestotliwos¢ Max diugos¢
przewodu
przyrostowy 1 MHz 10m
500 kHz 35m
SINUMERIK 802C Uruchomienie 04.00 2- 21
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2.3.4 Konfiguracja przylaczenia interfejsu RS232 (X2)

Zajetos¢ wtyczki po

Interfejs RS232

stronie ECU Okreslenie wtyczki: X2
RS232
Typ wtyczki: 9-biegunowa listwa kotkowa D-Sub
Tablica 2-10 Zajeto$¢ wtyczki X8
X2
Kotek | Nazwa Typ | Kotek | Nazwa Typ
6o 1 6 DSR |
o g 2 RxD I 7 RTS O]
9|°| 5 3 TxD O 8 CTS I
4 DTR 0 9
5 M VO
Opis sygnatow:
RxD dane odbierane
TxD dane wysytane
RTS zadanie wysytania
CTS zezwolenie na wysytanie
DTR wyjécie gotowosci
DSR wejscie gotowosci
M masa
Poziom sygnatu
RS232 (£ 12 V)
Typ sygnatu
I wejscie
0] wyjscie
VO wyjscie napieciowe
2-22 SINUMERIK 802C Uruchomienie 04.00
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2.3.5 Przylaczenie kétek recznych (X10)

Zajetos¢ wtyczki po
stronie ECU

X10
O 1 Kotek | Nazwa Typ
® 1 A1 I
® 2 A1 N I
0 3 B1 I
O 4 B1 N I
O 5 P5 MS |VO
O 6 M5 MS |VO
O 7 A2 I
O 8 A2 N I
o | 19 o Tm |
10 B2_N I
Nazwy sygnatéw
A1,A1_N Sciezka A nie zanegowana i zanegowana (koétko reczne 1)
B1,B1_N Sciezka B nie zanegowana i zanegowana (koétko reczne 1)
A2, A2 N Sciezka A nie zanegowana i zanegowana (kétko reczne 2)
B2,B2_N Sciezka B nie zanegowana i zanegowana (kétko reczne 2)
P5 MS napiecie zasilajgce 5,2 V dla kétek recznych
M masa zasilania
Poziom sygnatu
RS422
Typ sygnatu
VO wyjécie napieciowe
I wejscie (sygnat 5 V)
Koétka reczne Mozna przytaezy¢ dwa elektroniczne kétka reczne. Musza one spetiaé
nastepujace warunki:
Metoda transmisji: sygnaty prostokatne 5V (poziom TTL wzgl. RS422)
Sygnaty: sciezka A jako sygnat nie zanegowany
i zanegowany (Uaq, Uaq)
Sciezka B jako sygnat nie zanegowany
i zanegowany (Ua2, Ug2)
Max czestotliwos$¢ na wyjsciu: 500 kHz
Przesuniecie faz $ciezek A do B: 90° £30°
Zasilanie: 5V, max 250 mA
SINUMERIK 802C Uruchomienie 04.00 2- 23
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Interfejs kotka recznego

Okreslenie wtyczki: X10
MPG

Typ wtyczki: 10-biegunowa listwa kotkowa Mini-Combicon

Tablica 2-11 Zajeto$¢ wtyczki X10
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2.3.6 Przylaczenie NCREADY (X20)

Zajetos¢ wtyczki po Interfejs NCREADY (X20)

stronie ECU Okreslenie wtyczki: X20
DI
Typ wtyczki: 10-biegunowa listwa kotkowa
Tablica 2-12  Zajeto$¢ wtyczki X20
X20

11 Kotek | Nazwa Typ

- 11 NCRDY_1 K

- 12 NCRDY 2 K

P 13 zarezerwowany | DI

O

~ 14 zarezerwowany | DI

(i 15 zarezerwowany | DI

O 16 zarezerwowany | DI

O 17 zarezerwowany | DI

'S 18 zarezerwowany | DI

O 20 19 zarezerwowany | VI
20 zarezerwowany | VI
Nazwy sygnatéw
NCRDY_1...2 gotowos$c¢ do pracy (zestyk NCREADY 1...2)
Typ sygnatu
K zestyk

Wyjscie NC-READY Gotowosc do pracy jako zestyk przekaznikowy (zwierny), musi zosta¢
wiaczony do obwodu wytgczenia awaryjnego.

Tablica 2-13 Parametry elektryczne zestyku przekaznikowego

NCREADY
Parametr Max Jednostka
Napiecie zestyku DC 50 V
Prad zestyku 1 A
Moc zestyku 30 VA
2-24 SINUMERIK 802C Uruchomienie 04.00
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L+

Q_[\ STOP AWARYJNY

X20.11

\ NCREADY
X20.12

Napiecie sterowania maszyny

Rysunek 2-5

Zestyk NCREADY prowadzi do wytgczenia napiecia sterowania
w przypadku niebezpieczenstwa.

SINUMERIK 802C Uruchomienie 04.00 2-
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2.3.7 Przylaczenie wejs¢ i wyjsé cyfrowych (X2003 ... X2006)

Zajetos¢ wtyczki Interfejs wejs¢ cyfrowych

Okreslenie wtyczki: X2003, X2004
IN
Typ wtyczki: 10-biegunowa listwa wtykowa

Tablica 2-14 Zajeto$¢ wtyczki
X2003
Nazwa Typ

A
Q
o)

L

DIO
DI1
DI2
DI3
Dl4
DI5
DI6
DI7
m24 \'

,\
A
2O (N[O |B|WIN|=

o

A
Q
®

o

Nazwa Typ

DI8

DI9

DI10
DI11
DI12
DI13
DI14
DI15
0 m24 \'

,\
A
2O (N[O |B|WIN|=

Nazwy sygnatéw
DI 0...15 wejscia cyfrowe 24V
Typ sygnatu

\% wejscie napieciowe
I wejscie (sygnat 24 V)

2-26 SINUMERIK 802C Uruchomienie 04.00
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Zajetosé wtyczki

Tablica 2-15 Parametry elektryczne wejs¢ cyfrowych

Parametr Wartos¢ | Jednostka Uwagi
Sygnat 1, zakres napiecia 15...30 V
Sygnat 1, pobér pradu 2...15 mA
Sygnat 0, zakres napiecia -3...5 \% albo wejscie
otwarte
Zwtoka sygnatu 0 — 1 0,5...3 ms
Zwtoka sygnatu1 —» 0 0,5..3 ms

Interfejs wyjs¢é cyfrowych

Okreslenie wtyczki:

Typ wtyczki:

Tablica 2-16 Zajeto$¢ wtyczki

X2005, X2006

ouT

10-biegunowa listwa wtykowa

X

2005

A
Q
o)

Q

Nazwa

Typ

1P24

DOO0

DO1

DO2

DO3

DO4

DO5

DO6

DO7

2O (N[O |BR|WIN|=

o

1M24

x

A
Q
®

o

Nazwa

<
=]

2P24

DO8

DO9

DO10

DO11

DO12

DO13

DO14

DO15

2O (N[O |WIN|=

0 2M24

<oooooooo<4§<oooooooo<
N
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Nazwy sygnatéw

DI 0...15 wyjscia cyfrowe 24V/0,5A
Typ sygnatu
\% wejscie napieciowe
0] wyjscie (sygnat 24 V)
Tablica 2-17 Parametry elektryczne wyj$¢ cyfrowych
Parametr Wartos¢ | Jednostka Uwagi
Sygnat 1, napiecie nominalne 24 \%
Spadek napiecia max 3 V
Sygnat 1, prad na wyjsciu 0,5 A Wspotczynnik
réwnoczesnosci
0,5 na 16 wyjs¢
Sygnat 0, prad uptywowy max 2 mA
Przytaczenie czujni-
kéw
i elementow wyko-
nawczych
1._...-'__‘ :. 1 ? :_qn
. — 2 ——=»
—1 - |3 2 )
— 0 | 4 3 ——e
—t, | 5 ‘é CF—e
p—T1—0° |6 3 ——9
L1 |7 - ——s |
e L= I
o5 i | |
| i el 10 10 — 1—
" 11 11 —J—e
—T11° |12 12 ——¢
1 13 13 T—e
™1 [ |4 14 L_I—¢
_I l —— 1T 12 |15 15 — ||_
X2004 X2006
Rysunek 2-6 Przytaczenie wejsc i wyjsé cyfrowych
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2.4 Zasilanie elektryczne ECU i terminal obstugowy (X1)

Blok zaciskow Sru-
bowych

Wiasciwosci zasila-
nia pradem obcigze-
nia

Zajetosé przylaczy
po stronie ECU

Pulpit obstugi

Potrzebne zasilanie pradem obcigzenia 24 V DC jest przytagczane do
bloku zaciskow srubowych X1.

Napiecie state 24 V musi by¢ wytwarzane jako niskie napiecie
z bezpiecznym rozdzieleniem elektrycznym (wedtug IEC 204-1. pkt. 6.4,

PELV).

Tablica 2-4 Parametry elektryczne zasilania pradem obcigzenia
Parametr Min Max | Jedn. Warunki

Zakres napiecia wartos¢ | 20,4 28,8 V
srednia
Falistos¢ tetnienia 3,6 Vss
Przepiecie nieperio- 35 V | Czas trwania 500 ms
dyczne Przerwa 50 s
Nominalny pobdér pradu 1 A
Prad rozruchowy 2,6 A

Tablica 2-19 Zajetos¢ bloku zaciskow srubowych X1

Zacisk
1 L+ DC 24V
2 M masa
3 L+ DC 24V
4 M masa

Zestyki 1/3 i 2/4 sg wewnatrz urzadzenia potgczone.

Pulpit obstugi nie ma osobnego przytacza zasilania elektrycznego. Zasi-

lanie nastepuje od ECU poprzez przewdd sygnatu.

SINUMERIK 802C Uruchomienie 04.00
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2.5 Uziemienie

Przytacza uziemienia Nalezy wykonac nastepujace przytaczenia uziemienia:

e szynadla ECU, DI/O
e pulpit sterowniczy OP020
e  pulpit sterowniczy maszyny MCP

Przy wykonywaniu uziemienia MCP/OP020 nalezy pamietaé
o wbudowaniu urzadzenia do maszyny albo panelu.

Przy budowaniu do szafy nalezy potaczy¢ punkty uziemieniowe z szyng,
uziemiajacy (rysunek 2-7).

| Szyna uziemiajaca

MCP OPo2¢ Wbudowanie do

szafy albo maszy-
ny

= = | o
LCD-Signal-
Connector

Ekranowa-
ny przewdéd

sygnatu_

S

Il

Do podstawy

Rysunek 2-7 Schemat uziemienia przy wbudowaniu MCP/OP020 do szafy albo maszyny

SINUMERIK 802C Uruchomienie 04.00
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W przypadku wbudowania do oddzielnej jednostki (np. panel) uziemienia
MCP i OP020 sg taczone na ramie oddzielnej jednostki. Ta jest natomiast

uziemiana centralnie (rysunek 2-8).

MCP OP020

— Wbudowanie do
£ B ¢ oddzielnej jednost-
- ki
I]BDL CGonnector
HJ geschirmte

Signalleitung

ECU DI/O16

COomEC

} 6= Do podstawy

| Szyna uziemiajgca

Rysunek 2-8 Schemat uziemienia przy wbudowaniu MCP/OP020 do panelu

SINUMERIK 802C Uruchomienie 04.00 2-
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2.6 Sygnalizacje i elementy obstugi

Sygnalizacje btedu  Na stronie frontowej ECU sg umieszczone trzy diody sygnalizacyjne.
i statusu

B — —
ENCODER! ENCODERZ ®10 2003 2005
%3 w4 MPG ] our

[&] L+

£ Q| o

POK 52 a 1

DIAG &8 12 2

5 o |2 a

o |4 o |4

o |8 5

O |8 [

D15 ol 5

Q| M L

[#] o | L+

o |8 - |8

ale g

._3‘-: 10 '_J 0

DC2av X1 o |n =il K17

ol Bt 12

a | 13

o |4 14

3 :‘E G| 15

(] k: 0| M 0 M
o M

H2004 X2006

Rysunek 2-9 Interfejsy uzytkownika

REE (czerwona) Zbiorcza sygnalizacja bltedu
Ta dioda sygnalizuje stan btedu ECU.
POK (zielona) Power OK
Zasilanie elektryczne gotowe do pracy
DIAG (zé6lta) Diagnoza
Ta dioda sygnalizuje rézne stany diagnostyczne. Przy normalnej pracy
dioda miga 1: 1.
Przetacznik uru- Przetacznik obrotowy stuzy do wspierania uruchomienia
chomieniowy (S3) pozycja 0: praca normalna

pozycja 1-4:  uruchamianie
poréwnaj réwniez punkt 4.2, tablica 4-2

2-32 SINUMERIK 802C Uruchomienie 04.00
6FC5597-3AA20-0AP1



Montaz napedow

Wskazowka dla czytelnika
Dokumentacja producenta dla napedéw
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Uruchomienie (IBN) 4

41 Ogélnie

Warunek urucho- e Sa potrzebne:
mienia .Podrecznik uzytkownika: Obstuga i programowanie”
SINUMERIK 802C
- PCJ/PG tylko do zachowania danych i uruchamiania seryjnego.
- Tool-Box na dyskietkach. Dyskietka jest dostarczana ze stero-
waniem wzgl. mozna jg zaméwi¢ oddzielnie.
Zawarto$c¢:
- PCIN do transmisji danych poprzez interfejs V24 do/od ze-
wnetrznego PC/PG
- pakiet cykli toczenia i frezowania.
e  Musi by¢ zakohczony mechaniczny i elektryczny montaz urzadze-
nia.
Wskazéwka

Przy montazu nalezy przestrzega¢ wskazoéwek zawartych w rozdziale 2.

tadowanie programu sterowania i jego komponentéw przebiega
bezbtednie.

Przebieg urucha- Uruchomienie SINUMERIK 802C moze zosta¢ przeprowadzone przez
miania wykonanie nastepujacych krokow:

1.

Sprawdzenie tadowania programu ENC

2. Uruchomienie PLC
3. Ustawienie technologii
4. Nastawienie ogélnych danych maszynowych
5. Nastawienie danych maszynowych specyficznych dla osi/wrzeciona
- dopasowanie przetwornika osi wzgl. wrzeciona
- dopasowanie wartosci zadanej osi wzgl. wrzeciona
Praca testowa osi i wrzeciona
Optymalizacja napedu
8. Zakonczenie uruchamiania, zachowanie danych
SINUMERIK 802C Uruchomienie 04.00 4- 35
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Uruchamianie

4.1.1 Stopnie dostepu

Stopnie ochrony W SINUMERIK 802C jest zrealizowana koncepcja stopni ochrony do
udostepniania zakresow danych. Sg stopnie ochrony 0 do 7, przy czym
0 jest stopniem najwyzszym a 7 - najnizszym.

Sterowanie jest wysytane do odbiorcy z hastami standardowymi dla
stopni ochrony 2 i 3. Te hasta osoby uprawnione moga ewentualnie
zmienic.

Tablica 4-1 Koncepcja stopni ochrony

Stopien Blokowany przez Zakres
ochrony
0 Siemens, zarezerwo-
wano
1 Siemens, zarezerwo-
wano
2 hasto: EVENING (domysine) producent maszyny
3 hasto: CUSTOMER (domysine) uprawniona osoba
obstugujaca, usta-
wiacz
4 bez hasta wzgl. interfejs uzytkow- [ uprawniona osoba
nika od PLC -NCK obstugujaca, usta-
wiacz
5 interfejs uzytkownika od PLC
—>NCK
6 interfejs uzytkownika od PLC
—>NCK
7 interfejs uzytkownika od PLC
—>NCK
Stopnie ochrony Stopnie ochrony 2 i 3 wymagajg wprowadzenia hasta. Hasta moga po
2.3 uaktywnieniu zosta¢ zmienione. Gdy np. hasta nie sg juz znane, wow-

czas musi zosta¢ przeprowadzona nowa inicjalizacja (tadowanie pro-
gramu ze standardowymi danymi maszynowymi, pozycja 1 przetgcznika
uruchomieniowego). Wszystkie hasta sg przy tym ponownie nastawiane
na standard tej wersji oprogramowania.

Przy skasowanym hasle obowigzuje stopieh ochrony 4.

Hasto pozostaje tak dtugo nastawione, az zostanie wytgczone przyci-
skiem programowanym Kennwort lI6schen / skasuj hasto. POWER ON
nie przywraca hasta.

Stopnie ochrony Stopien ochrony nastawia sie, gdy Zadne hasto nie jest nastawione.
4.7 W razie potrzeby mozna z programu uzytkownika poprzez interfejs uzyt-
kownika nastawia¢ stopnie ochrony 4 do 7.

Patrz punkt 6.1.1 ,Wyswietlanie danych maszynowych”.

Wskazéwka

Jak sg nastawiane stopnie dostepu opisuje ,Podrecznik uzytkownika:
Obstuga i programowanie”.
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4.1.2 Budowa danych maszynowych (MD) i danych nastawczych (SD)

Numer
i identyfikator

Dziatanie

Stopien ochrony

Jednostka / system

Dostep do danych maszynowych i nastawczych nastepuje poprzez nu-
mer a takze nazwe (identyfikator). Numer i nazwa sg wyswietlane na
wyswietlaczu.

Parametry:

e dziatanie

e stopieh ochrony

e jednostka

e warto$¢ standardowa
e  zakres wartosci

Stopnie dziatania sg wyszczegoélnione odpowiednio do ich priorytetu.
Zmiana danej dziata po:

e POWER ON (po) wytgczenie / wigczenie SINUMERIK 802C

e NEW_CONF (cf)
- Przycisk programowany MD wirksam setzen / wiacz dziatanie
danej maszynowej na pulpicie obstugi
- Przycisk RESET na pulpicie sterowniczym maszyny (MCP)
- Zmiany sg mozliwe przy wykonywaniu programu na granicach
blokéw

e RESET (re) przycisk RESET na pulpicie sterowania maszyny (MCP)
wzgl. na kohicu programu M2/M30

e NATYCHMIAST (so) po wprowadzeniu wartosci

W celu wyswietlenia danych maszynowych nalezy uaktywni¢ co najmniej
stopien ochrony 4.

W celu przeprowadzenia uruchomienia wzgl. wprowadzenia danych
maszynowych jest powszechnie wymagany stopien ochrony 2 (hasto
LEVENING”).

Zaleznie od MD SCALING_SYSTEM_IS_METRIC jednostki fizyczne
danych maszynowych rdznig sie nastepujaco:

pomiarowy
MD10240 = 1 MD10240 =0
mm cal
mm/min cal/min
m/s® cal/s®
m/s® cal/s®
mm/obr. cal/obr.

Jezeli podstawg danej maszynowej nie jest jednostka fizyczna, wowczas

pole jest oznaczone kreska ,-".

Wskazéwka

Standardowe nastawienie danej maszynowe;j jest
SCALING SYSTEM IS METRIC = 1 (metryczny).

Dane standardowe
wiana domysinie.
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Zakres wartosci
(warto$¢ minimalna
i maksymalna)

Podaje granice wprowadzania. Gdy zaden zakres wartosci nie jest
podany, wéwczas typ danych okre$la granice wprowadzania a pole jest
oznaczone przez ,,

*kk)

4.1.3 Manipulowanie danymi maszynowymi

Rodzaje czynnosci
manipulacyjnych

Zachowanie sie¢ w
przypadku anulowa-
nia przy wczytywa-
niu danych maszy-
nowych

Wyswietlanie

o  Wprowadzanie poprzez przyciski i interfejs V24

e  Sporzadzanie plikdw bezpieczenstwa i wczytywanie wzgl. wypro-
wadzanie poprzez interfejs V24.

Te pliki bezpieczenstwa zawierajg
- dane maszynowe

- sumy kontrolne wierszy i

- numery danych maszynowych

Gdy do sterowania zostang wczytane btedne dane maszynowe, wow-
czas nastepuje wyprowadzenie alarmu.

Na koncu procesu odczytu nastepuje wyswietlenie alarmu z podaniem
liczby bteddw.

4.1.4 Zachowanie danych

Wewnetrzne zacho-
wanie danych

Dla danych pamieci o ograniczonym buforowaniu jest mozliwe we-
wnetrzne zachowanie danych w pamieci trwatej sterowania.

Wewnetrznego zachowania danych nalezy dokona¢ wtedy, gdy stero-
wanie jest wytaczane na dluzej niz 1 dzien (przy wigczaniu co najmniej
na 10 min/dzien).

Zalecamy niezwtoczne dokonywanie wewnetrznego zachowania waz-
nych zmian danych.

Wskazéwka

Przy wewnetrznym zachowywaniu danych jest w pamieci trwatej wyko-
nywana kopia pamigci o ograniczonym buforowaniu. Selektywne zacho-
wanie danych (np. tylko dane maszynowe a nie programy obrdébki) jest
niemozliwe.

Wykonanie wewnetrznego zachowania danych:

W menu Diagnose/IBN rozszerzy¢ menu przyciskiem ETC
i nacisng¢ przycisk programowany Daten sichern / zachowaj dane.
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Zewnetrzne zacho-
wanie danych

Zatadowanie danych zachowanych wewnetrznie:

tadowanie programu sterowania przy pozycji 3 przetgcznika uru-
chomieniowego

Przy utracie danych z pamieci buforowanej przy POWER ON do
pamieci sg automatycznie tadowane ponownie dane zachowane
w pamieci trwate;.

Wskazéwka

Ukazuje sie wskazéwka ,4062 Datensicherungskopie wird geladen / jest
tadowana kopia bezpieczenstwa danych”.

Oprécz wewnetrznego zachowania danych dane uzytkownika
w sterowaniu mogg i muszg zosta¢ zachowane na zewnatrz.

Warunkiem zewnetrznego zachowania danych jest PC/PG z V24 i Tool
PCIN (zawarte w Tool-Box).

Zewnetrzne zachowanie danych powinno nastepowac zawsze przy
wiekszych zmianach danych i na koncu uruchamiania.

Warianty zewnetrznego zachowania danych:

1. Jest wyprowadzany kompletny zestaw danych a przez to tworzony
plik uruchomieniowy. Stuzg one do uruchamiania seryjnego albo
do odtworzenia stanu sterowania po wymianie sprzetu albo utracie
danych.

2. Pliki sg wyprowadzane wzgl. wczytywane obszarami. Mozna wybie-
ra¢ nastepujace dane uzytkownika jako poszczegdlne pliki:
Dane
- dane maszynowe
- dane nastawcze
- dane narzedzi
- parametry R
- przesuniecie punktu zerowego
- dane kompensacyjne (SSFK)

Programy obrébki
Cykle standardowe

Wykonanie zewnetrznego zachowania danych:

W menu Dienste/Daten Ausg. / ustugi/wyprow. danych nastepu-
jace dane uzytkownika jako poszczegélne pliki przenies¢ poprzez in-
terfejs V24 na zewnetrzny PC:

Zaladowanie do sterowania danych zachowanych na zewnatrz:

W menu Dienste / ustugi nacisng¢ przycisk programowany Daten
Eing. Start / start wprow. danych.
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4.2 Wiaczenie i tadowanie programu sterowania

Sposoéb postepowa- e Kontrola wzrokowa urzadzenia na

nia - prawidtowg budowe mechaniczng i nalezyte przytaczenia elek-
tryczne
- napiecia przytgczeniowe
- przytaczenie ekranowania i uziemienia.

o Wiaczyc¢ sterowanie

Wskazéwka

W zaleznos$ci od stanu pamieci i pozycji przetgcznika uruchomieniowego
S3 (patrz rysunek 2-9) nastepuje tadowanie programu sterowania.

Przetacznik uru- Na ENC znajduje sie przetacznik uruchomieniowy. Stuzy on do wspiera-
chomieniowy S3 nia uruchamiania. Przetacznik ten mozna przetaczaé srubokretem.
(sprzetowy) Tablica 4-2 Nastawienia przetacznika uruchomieniowego
Pozycja Znaczenie
0 Normalne fadowanie programu
1 tadowanie programu z normalnymi danymi maszynowymi

(dane uzytkownika domys$inie okreslone przez wersje opro-
gramowania)

Update oprogramowania systemowego

tadowanie programu z danymi zachowanymi

Stop PLC

Rezerwa

|| |WIN

Zajeta

7 Zajeta

Pozycja przetacznika dziata przy najblizszym tadowaniu programu i jest
podczas tadowania wyswietlana na ekranie.

Przetacznik uru- Oprocz sprzetowego przetgcznika uruchomieniowego moga réwniez w
chomieniowy (pro- menu Diagnose/IBN/IBN-Schalt by¢ wykonywane nastepujace funkcje:

gramowy) e Normalne tadowanie programu  (pozycja przet. uruch. 0)

e tadowane programu ze
standardowymi danymi maszynowymi (pozycja przet. uruch. 1)

e tadowanie programu z danymi
zachowanymi (pozycja przet. uruch. 3)

Te funkcje tadowania programu majg wyzszy priorytet niz sprzetowy
przetacznik uruchomieniowy.
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tadowanie progra-
mu sterowania

Normalne tadowanie
programu (pozycja prze-
tacznika 0)

tadowanie programu ze
standardowymi danymi
maszynowymi (pozycja
przetacznika 1)

tadowanie programu z
danymi zachowanymi
(pozycja przetacznika 3)

Regulacja kontrastu

SINUMERIK 802C Uruchomienie 04.00
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Przy pierwszym wigczeniu sterowania jest automatycznie wytwarzany
stan podstawowy. S3 inicjalizowane wszystkie obszary pamieci
i wstepnie wyposazane w warto$ci standardowe.

Obszar PLC zapiséw remanentnych jest w okreslony sposob kasowany.

Sterowanie przechodzi na rodzaj pracy JOG/Ref.punkt anfahren /
JOG/bazow. do punktu odn. i miga zielona dioda DIAG (patrz rysunek
2-9).

Ten stan podstawowy jest warunkiem bezbtednego uruchomienia stero-
wania.

Przy juz wigczonym sterowaniu mozna rowniez w menu Diagnose
(patrz ,Podrecznik uzytkownika”) przeprowadzi¢ uruchomienie.

Dziatanie

Dane uzytkownika sa,
nie ma btedu tadowania

Sterowanie przechodzi na rodzaj pracy
JOG/Ref.punkt anfahren / JOG/bazowanie
do punktu odniesienia

z6ita dioda DIAG miga (p. rysunek 4-1)

Dane w pamieci opera-
cyjnej btedne

Zachowane dane uzytkownika z pamieci trwa-
tej sq przejmowane do pamieci operacyjne;j
(jak w pozyciji 3 przetacznika uruchomieniowe-
go). Jezeli w pamieci trwatej nie ma zadnych
obowigzujacych danych uzytkownika, wowczas
sg tadowane dane standardowe (jak w pozycji
1 przetacznika uruchomieniowego).
Odstepstwo tadowania jest sygnalizowane na
ekranie.

Dziatanie

Obszar pamieci operacyjnej, w ktérym nie sg zapisane standardowe
dane maszynowe, jest kasowany.

Standardowe dane maszynowe z pamieci trwatej sg przejmowane do
pamieci operacyjnej

Dziatanie

Dane uzytkownika zachowane w pamieci trwatej sg przejmowane do
pamieci operacyjnej

Patrz ,Podrecznik uzytkownika: Obstuga i programowanie”
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4.2.1 Komunikaty tadowania programu

Sygnalizacja na
ekranie

Btad tadowania pro-
gramu

Podczas tadowania programu widaé na ekranie jako wskaznik postepu
wzor testowy wzgl. informacja o tadowaniu.

Po btednym zatadowaniu programu sterowanie przechodzi na rodzaj
pracy JOG/ref.punkt anfahren / JOG/bazowanie do punktu odniesie-
nia i miga z6tta dioda DIAG (patrz rysunek 4-1).

Btedy tadowania programu sg sygnalizowane na ekranie przy pomocy
diod (patrz rysunek 4-1).

Dioda ERR $wieci sie a dioda DIAG nie miga.

Eo atill

POK
| DIAG

Rysunek 4-1 Diody
Tablica 4-3 Btedy tadowania programu

Komunikat btedu Usuniecie btedu

BLAD 1. Sprawdzi¢ przytacza wetknietych
WYJATEK wzgl. przytaczonych zespotéw kon-
BLAD strukcyjnych PLC-D/IO

DRAM 2. Wylaczyc¢ i wikaczyé sterowanie
BLAD 3. Przeprowadzi¢ update oprogramo-
INICJALIZACJA wania

BLAD 4. Wymieni¢ komponenty sprzetowe
BRAK INICJAL.2 5. Ew. poinformowac hotline

BLAD

NIE SYSTEMOWY

BLAD

LADOWANIE NC
BRAK PROGR. tADUJ.

BLAD
LADOWANIE NC
BLAD SUMY KONTR.

BLAD
LADOWANIE NC
BLAD DEKOMPRESJI

BLAD
LADOWANIE NC
BLAD WEWN. 1
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4.3 Uruchomienie PLC

Ogolnie PLC jest programowanym w pamieci sterowaniem dopasowujgcym dla
prostych maszyn. Nie dysponuje ono zadnym wiasnym sprzetem
i znajduje zastosowanie jako PLC programowe w sterowaniu
SINUMERIK 802C

Zadaniem PLC jest sterowanie przebiegami funkcji maszyny.

Wykonuje ono program uzytkownika w sposéb cykliczny. Cykl PLC
przebiega zawsze w tej samej kolejnosci.

e Aktualizacja odwzorowania procesu (wejscia, wyjscia, interfejs uzyt-
kownika, cztony czasowe)

e Wykonywanie zadan komunikacyjnych (pulpit operatora, Program-
ming Tool PLC 802)

e Wykonywanie programu uzytkownika
e Ocena alarméw

¢ Wyprowadzanie odwzorowania procesu (wyjscia, interfejs uzytkow-
nika)

W cyklu PLC wykonuje program uzytkownika od operaciji pierwszej do
ostatniej. Program uzytkownika oddziatuje tylko poprzez odwzorowanie
procesu a nie bezposrednio na wejscia wzgl. wyjscia sprzetowe. PLC
aktualizuje wejscia wzgl. wyjscia sprzetowe na poczatku wzgl. na koncu
wykonywania programu. Przez to sygnaty te sg stabilne przez caty cykl.

Program uzytkownika moze by¢ sporzadzany przy pomocy Program-
ming Tool PLC 802 w jezyku programowania S7-200 na planie zestykow
(Ladder Diagramm). Plan zestykdw jest graficznym jezykiem programo-
wania, ktéry przedstawia schematy elektryczne.

Niniejsza dokumentacja opisuje szczegdtowo strukture programu i zasob
polecen PLC.

4.3.1 Pierwsze uruchomienie PLC

W stanie SINUMERIK 802C przy wysyitce jest zawarty program uzyt-
kownika i program symulaciji.

Program uzytkownika ,UPGMTURN” (patrz punkt 6.3) jest zapisany

w pamieci trwate;j.

Program ten jest programem przyktadowym dla prostych tokarek (2 osie
i 1 wrzeciono).

Program symulacji jest pomyslany dla pierwszego testu funkcjonowania
sterowania po jego zmontowaniu.
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Wewnetrzny program symulacji

Sposob postepowa-
nia

Przyciski wspierane

Program symulacji jest statg czescig sktadowg oprogramowania syste-
mowego sterowania 802C. Dzieki niemu jest mozliwa obstuga sterowania
bez cyfrowych zespotow konstrukcyjnych wejscia i wyjscia. Program ten
pracuje ze wszystkimi zdefiniowanymi na state przyciskami

i standardowym ustawieniem pola przyciskéw osi (stan przy wysytce) na
pulpicie sterowniczym maszyny.

W pracy symulowanej ma miejsce praca osi i jednego wrzeciona. Nie na-
stepuje rzeczywisty ruch w osi. Dla kazdej osi jest nastawiony sygnat
uzytkownika blokada osi/wrzeciona. Z tego powodu ruchy osi i wrzeciona
sg symulowane wirtualnie. Przy pomocy tego programu uzytkownik moze
przetestowaé sprawnos¢ komponentéw pulpit operatora / pulpit sterowni-
czy maszyny / ECU w pracy w powigzaniu ze soba.

o  Wybra¢ symulacje przy pomocy Diagnose/StartUp switch/PLC
Aktualne nastawienie mozna sprawdzic¢ przy pomocy Diagno-
se/Serf =) n/PLC-Application.

IRSIES
e MD20 o}
o Wybor =) ) || ED sku i kontrola nastawienia przez nacisnie-
cie prz
o  Wybdr
+X
o —Z|l|lWwW]||+Z
e Przycis -X

2]@)10

e  Przyciski NC

Wskazowka
o Przycisk Increment/przyrost jest aktywny tylko w rodzaju pracy
JOG.

Funkcja Toggle umozliwia ustawianie Inc 1...1000.
Sprawdzenie reakcji przez naciskanie przyciskéw kierunkowych osi.
o Reference Point nie jest wspierany.

Standardowy program uzytkownika

W stanie przy wysytce w pamieci trwatej jest zawarty program uzytkowni-
ka ,UPGMTURN?" dla prostych tokarek
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4.3.2 Tryby uruchamiania PLC

PLC moze uaktywnia¢ swoje tryby uruchamiania z dwéch miejsc

Tablica 4-4 Tryby uruchamiania

Przetacznik uru- | Panel opera- Wybor Status pro- Dane rema- Dana masz.
chomieniowy tora menu programu gramu nentne (bufo- | dlaPLCw
Start Up PLC rowane) interfejsie
uzytkownika
NCK-Start Up*
Normalne fado- Normalne fado- | Program Run Bez zmian Przejecie ak-
wanie programu | wanie programu | uzytkownika tywnej danej
Pozycja 0 maszynowej
PLC
tadowanie pro- |tadowanie pro- | Program Run Skasowane Standardowa
gramu z warto- gramu z warto- | uzytkownika dana maszy-
sciami domysl- $ciami domysl- nowa PLC
nymi nymi
Pozycja 1
tadowanie pro- |tadowanie pro- | Program Run Dane zacho- |Zachowana
gramu z danymi | gramu z danymi | uzytkownika wane dana maszy-
zachowanymi zachowanymi nowa PLC
Pozycja 3
PLC-Stop po Bez zmian | Stop Bez zmian Przejecie ak-
POWER ON tywnej danej
Pozycja 4 maszynowe;j
PLC
PLC-Start Up**
Zrestartowanie | Program Run Bez zmian Przejecie ak-
uzytkownika tywnej danej
maszynowe;
PLC
Zrestartowanie i | Program Stop Bez zmian Przejecie ak-
tryb usuwania uzytkownika tywnej danej
btedow maszynowe;j
PLC
Zrestartowanie i | Program Run Bez zmian Przejecie ak-
symulacja symulaciji tywnej danej
maszynowej
PLC
Zresetowanie Program Run Skasowane Przejecie ak-
catkowite uzytkownika tywnej danej
maszynowej
PLC
Zresetowanie Program Stop Skasowane Przejecie ak-
catkowite i tryb | uzytkownika tywnej danej
usuwania bfe- maszynowe;j
dow PLC
*  Przycisk programowany Diagnose/Start up / Start up switch / NCK
**  Przycisk programowany Diagnose/Start up / Start up switch / PLC
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4.3.3 Alarmy PLC

Reakcje na alarm
i kryterium kasowa-

nia

Przetgcznik uruchomieniowy PLC-Stop moze zosta¢ uaktywniony
w czasie biezacej pracy albo w czasie tadowania programu.

Tryb usuwania btedéw (patrz ,Obstuga i programowanie” rozdziat 7) po-
woduje, ze PLC po zatadowaniu programu sterowania pozostaje na PLC-
Stop. Wszystkie tryby tadowania programu, nastawiane przyciskiem pro-
gramowanym albo sprzetowo, dziatajg dopiero przy nastepnym tadowa-
niu programu sterowania. Sprzetowy przetgcznik uruchomieniowy ,PLC
STOP” (pozycja 4) dziata natychmiast. Tryby tadowania programu wpro-
wadzone przyciskiem programowanym z pulpitu operatora majg wyzszy
priorytet niz sprzetowy przetgcznik uruchomieniowy.

Przykfad:
e  Sprzetowy przetacznik uruchomieniowy w potozeniu 3
e  Zrestartowanie z pulpitu operatora

=> Zrestartowanie jest aktywne od nastepnego tadowania programu ste-
rowania.

Rodzaj pracy Run uaktywnia prace cykliczna.

W rodzaju pracy Stop nastepuje zadziatanie nastepujacych akcji:
o Wszystkie wyjscia sprzetowe sg zablokowane

e Przekaznik NC-Ready jest nieaktywny

e Nie ma pracy cyklicznej (aktywny program uzytkownika nie jest wy-
konywany)

¢ Odwzorowanie procesu nie jest juz aktualizowane (zamrozone)
o Jest aktywne wytgczenie awaryjne

Uzytkownik moze wiaczy¢ rodzaje pracy Stop wzgl. Run réwniez przy
pomocy ,Programming Tool PLC 802".

Tylko w rodzaju pracy Stop uzytkownik ma mozliwosé zatadowania do
sterowania skorygowanego albo nowego projektu. Program uzytkownika
jest aktywny dopiero po nastepnym zatadowaniu sterowania albo wta-
czeniu rodzaju pracy Run.

Sterowanie wyswietla maksymalnie 8 alarméw PLC (alarmy systemowe
wzgl. alarmy uzytkownika).

PLC zarzadza informacjami alarmowymi na cykl PLC. Zapisuje ono alar-
my w pamieci wzgl. kasuje je z listy w czasowej kolejnosci ich wystapie-
nia. Pierwszym alarmem na liscie jest zawsze ten, ktory wystgpit ostatni.

W przypadku wiecej niz 8 alarmow jest wyswietlanych siedem pierwszych
alarmow i czasowo ostatni 0 najwyzszym priorytecie kasowania.

Ponadto PLC zarzadza reakcjami na alarm. Reakcje na alarm sg zaw-
sze aktywne niezaleznie od liczby aktywnych alarméw. W zaleznosci od
rodzaju reakcji na alarm PLC powoduje konieczng akcje.

Do kazdego alarmu musi by¢ zdefiniowane kryterium skasowania. Stan-
dardowo PLC stosuje kryterium kasowania SELF-CLEARING.
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Priorytet warunkéw
kasowania

Alarmy systemowe
Alarmy uzytkownika

Kryteriami kasowania sa:

e POWERONCLEAR: Alarm jest kasowany przez wytaczenie
i wigczenie sterowania.

o CANCELCLEAR: Alarm jest kasowany przez nacisniecie przycisku
Cancel albo Reset (analogicznie do alarméw NCK).

e SELF-CLEARING: Alarm jest kasowany przez ustanie przyczyny
alarmu.

Do kazdego alarmu sg definiowane reakcje, ktore ten alarm ma wyzwoli¢
w PLC. Standardowo jest stosowana reakcja SHOWALARM (Bit0-Bit5 =
0).

Reakcjami na alarm sg;:

e PLC-Stop: Program uzytkownika przestaje by¢ wykonywany, odpad-
niecie stykow przekaznika NC-Ready i zablokowane wyj$¢ sprzeto-
wych (OUTDS).

o Wytaczenie awaryjne: PLC zgtasza do NCK, po wykonaniu programu
uzytkownika w interfejsie uzytkownika, sygnat wytaczenia awaryjne-
go.

o Blokada posuwu: PLC zgtasza do NCK, po wykonaniu programu
uzytkownika w interfejsie uzytkownika, sygnat blokady posuwu.

e Blokada wczytywania: PLC zgtasza do NCK po wykonaniu programu
uzytkownika w interfejsie uzytkownika sygnat blokady wczytywania.

e Blokada startu NC: PLC zgtasza do NCK, po wykonaniu programu
uzytkownika w interfejsie uzytkownika, sygnat blokady startu NC.

e SHOWALARM: Ten alarm nie wywotuje zadnej reakgji (BitO - Bit5 =
0).

Warunki kasowania majg nastepujacy priorytet:
POWERONCLEAR - alarmy systemowe (najwyzszy priorytet)
CANCELCLEAR - alarmy systemowe

SELF-CLEARING - alarmy systemowe

POWERONCLEAR - alarmy uzytkownika

CANCEL CLEAR - alarmy uzytkownika

SELF_CLEARING - alarm uzytkownika (najnizszy priorytet)

Patrz instrukcja diagnozowania

Uzytkownik ma w interfejsie uzytkownika "1600xxxx” do dyspozycji dwa
zakresy czesciowe do nastawiania alarmu uzytkownika.
e  Zakres czesciowy 0: 4x8 bitow do nastawiania alarméw uzytkow-
nika (zbocze 0 ->1)
bajt 0: bit0 => 1. alarm uzytkownika "700000”
bajt 3: bit7 => 32. alarm uzytkownika ,700031”
e Zakres czeSciowy 1: zmienne alarméw uzytkownika

Nowy alarm uzytkownika jest uaktywniany przy pomocy kazdorazowego
bitu (zakres czesciowy 0) przy pomocy zbocza 0/1.

Zakres czesciowy 1 jest przewidziany dla dodatkowych informacji uzyt-
kownika.

Przy pomocy zakresu czesciowego 2 uzytkownik moze ocenia¢ aktywne
reakcje na alarm.
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Sposoéb dziatania
alarmu uzytkownika

Projektowanie alar-
mow uzytkownika

Zakres czesciowy 1 moze by¢ czytany wzgl. zapisywany tylko jako stowo
podwdjne. Zakres czesciowy 2 moze by¢ tylko czytany.

Samokasujgce sie alarmy uzytkownika uzytkownik moze kasowac przez
cofniecie kazdorazowego bitu w zakresie zmiennych ,,1600xxxx” w zakre-
sie czesciowym 0 (zbocze 1 -> 0)

W przypadku innych alarmoéw uzytkownika PLC po rozpoznaniu przyna-
leznych warunkéw kasowania kasuje odpowiednie alarmy uzytkownika.
Jezeli alarm uzytkownika jeszcze jest, alarm ukazuje sie ponownie.

I T s e R e e

Interfejs Interfejsy
uzytkownika wewnetrzne

A 4

/'

Program obstugi alar-
mow

Blokada posuwu ak-
tywna

é W NCK dziata blokada posuwu dla :
1 wszystkich osi jak dtugo alarm uzyt- i
t kownika w PLC jest aktywny. !

Program uzytkownika

Przyktad: :
Blokada posuwu=0 !
Alarm uzytkownika z i
blokadg posuwu !

Program obstugi alar-
mow

Modut:

Ocena alarmu uzyt-
kownika

Dla kazdego alarmu istnieje bajt projektowania. Uzytkownik moze pro-
jektowac alarmy uzytkownika w danej maszynowej 14516:
MN_USER_DATA_PLC_ALARM.

Nastawienie domysine MD 14516: 0=>SHOWALARM/SELF-CLEARING
alarm uzytkownika

Budowa baijtu projektowania:
e Bit0 - Bit5: reakcje na alarm

e Bit6 - Bit7: kryterium kasowania
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Teksty alarméw

Reakcje na alarm: Bit0-Bit5 = 0:

Kryteria kasowania: Bit6 + Bit7 = 0 alarm samokasujacy sie (domysine)

Bit0 = 1:
Bit1 = 1:
Bit2 = 1:
Bit3 = 1:
Bit4 = 1:
Bit5 =

Bit6 = 1:
Bit7 = 1:

wyswietlenie alarmu (domysina)

blokada startu NC

blokada wczytywania
blokada posuwu wszystkich osi
wylgczenie awaryjne
stop PLC

zarezerwowano

alarm kasowany recznie
alarm kasowany przez wyt./wt.
zasilania

Uzytkownik ma dwie mozliwosci definiowania wtasnych tekstow alar-

mow.

e  przyciskiem programowanym Edit PLC txt (poréwnaj ,Obstuga,

programowanie” rozdziat 7)
e poprzez dyskietke Toolbox 3

Odnosnie sposobu postepowania przestrzegajcie pliku readme na

dyskietce Toolbox 3.
Tekst alarmu ma nastepujaca budowe:
Numer alarmu Flag 1 Flag 2 tekst
Wskazéwka
Tekst powinien znajdowac sie miedzy znakami ” !
Nalezy przestrzega¢ zadanej struktury tekstu.
Tablica 4-5 Przyktad
Numer alarmu Flag 1 Flag 2 Tekst

700000

0

0

JAlarm uzytk. 1”

70000000™ "/ 1.
70000100™ "/ 2.
70000200™ /I 3.
70000300™ " // 4.
700004 00" /I 5.
70000500™ "// 6.

alarm uzytkownika, tekst nadaje uzytkownik
alarm uzytkownika, tekst nadaje uzytkownik
alarm uzytkownika, tekst nadaje uzytkownik
alarm uzytkownika, tekst nadaje uzytkownik
alarm uzytkownika, tekst nadaje uzytkownik
alarm uzytkownika, tekst nadaje uzytkownik

700031 00" ”// 32. alarm uzytkownika, tekst nadaje uzytkownik

Numer

Tutaj musi by¢ tekst alarmu.

Wiersz komentarza(nie ukazuje sie w oknie
diagnozy pulpitu operatora)

Jezeli uzytkownik nie wprowadzi tekstu alarmu uzytkownika, wowczas pulpit operatora sygnalizuje

tylko numer alarmu.
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Znak % w tekscie alarmu jest oznaczeniem dodatkowej zmiennej. Typ
zmiennej stanowi o formie jej przedstawienia

Sa mozliwe nastepujace typy zmiennych:

%D liczba catkowita dziesietna

%I liczba catkowita dziesietna

%U liczba dziesietna bez znaku

%0 liczba systemu ésemkowego catkowita
%X liczba heksadecymalna catkowita

%B binarne przedstawienie wartosci 32 bitowej

%F liczba zmiennoprzecinkowa 4 bajtowa

Przyktady tekstéw alarméw uzytkownika

700000 ™ ”/ltylko numer alarmu uzytkownika

700001 "sprzetowy wylacznik krancowy o$ X+”

700002 "%D"// tylko zmienna jako liczba catkowita dziesietna
700003 "Numer alarmu o statym tek$cie i ze zmienng %X”

700004 "%U Numer alarmu ze zmienng i statym tekstem”

700005 "Nadzoér osi aktywny: %U”

Wys$wietlenie na pulpicie operatora: 700005 Nadzér osi aktywny: 1
albo 700005 Nadzor osi aktywny: 3
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4.3.4 Uklad pulpitu sterowniczego maszyny (MCP)

Pulpit sterowniczy maszyny jest w stanie przy wysyice skonfigurowany
dla prostych tokarek (2 osie i jedno wrzeciono).

Uzytkownik moze zastosowac przyciski 1-6 i przynalezne diody (analo-

gicznie do przyciskow 1-6) wedtug wtasnych potrzeb.

Przyciski 16-24 powinny by¢ stosowane jako przyciski osi (patrz program
przyktadowy UPGMTURN). Programista moze wykorzystywac przyciski

osi odpowiednio do typu maszyny.

Uktad przy wysyice do 1

Dostarczane oddzielnie:

Dostarczane jako wyposazenie:
przetacznik recznej zmiany predkosci posuwu

i wytacznik awaryjny

Numery przyciskéow dla projektowanego
wykorzystania przyciskow

#1 ... 27 -> przycisk 1 ... 27 (patrz interfejs
uzytkownika)

Rysunek 4-3 Uktad pulpitu sterowniczego maszyny

==
=Z||v]|+Z
-XJ(_J

Tokarka pozioma

=Zl1+Y
X1 VL]1+X
=Y||+Z

Frezarka pionowa
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4.3.5 Programowanie PLC

Sporzadzenie programu uzytkownika PLC nastepuje przy pomocy Pro-
gramming Tool PLC 802. Bazuje on na S7-200 MicroWin.

W dokumentaciji ,System automatyzacyjny S7-200 Podrecznik systemowy”
opisano postugiwanie sie S7-200. Programming Tool PLC 802 jest przed-
miotem czesci tej dokumentaciji.

W poréwnaniu z systemem bazowym S7-200 MicroWin obowigzujg naste-
pujace ograniczenia:

e  Sporzadzanie programu uzytkownika jest mozliwe tylko na planie ze-

stykow.

e Jest realizowana tylko czesc¢ jezyka programowania S7-200

e Z powodu prostoty nie jest uzywany zaden model pamieci danego
procesora. Dlatego dla wszystkich danych nalezy uwzgledni¢ uktad
danych w modelu pamieci (alignment) i jej typ.

Tablica 4-6 Typy danych PLC dopuszczalne w sterowaniu

Datatyp Size Adress- Range for logical Op- | Range for arithmetic Op-
(Bytes) alignment erations erations
BOOL (Bit) |1/8 1 0,1 -
BYTE 1 1 00...FF 0...+255
WORD 2 2 0000 ... FFFF -32 768 ... + 32 767
DWORD 4 4 0000 0000 ... FFFF FFFF | -2 147 483 648 ... +2 147
(podwajne 483 647
stowo)
REAL 4 4 - +- 10" ... +/- 108
Przyktad zapis w postaci bitu MBO0.1, MB3.5
zapis w postaci bajtu MBO, MB1, MB2
zapis w postaci stowa MWO0, MW2, MW4
MW3, MWS5 ... sg
niedopuszczalne
zapis w postaci podwojnego stowa MDO, MD4, MD8
MD1, MD2, MD3, MD5... sg
niedopuszczalne
e Nie jest mozliwe zadne posrednie adresowanie danych. Dlatego nie
ma odnosnie tego zadnych btedéw programowania w czasie prze-
biegu.
e  Tlumaczenie programu uzytkownika nastepuje offline na PC/PG
albo automatycznie przy tadowaniu do sterowania.
e Projekt moze zostaé zatadowany do sterowania (Download)
o Jest mozliwe tadowanie projektu ze sterowania (Upload)
e  Program uzytkownika jest wykonywany w cyklu nastawianym na
state.
e  Programming Tool PLC 802 jest dostarczany w angielskiej wersji
jezykowej
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Projekt PLC

Plan zestykow S7-
200

Przeglad polecen

SINUMERIK 802C Uruchomienie 04.00
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Programming Tool PLC zarzadza zawsze jednym projektem (logika lin-
kowa, symbole i komentarze). Przy pomocy download jest mozliwe zapi-
sanie w sterowaniu wszystkich istotnych informaciji projektu.

Sterowanie moze zapisa¢ w pamieci max 2000 polecen i 300 symboli.
Uzytkownik moze wptywaé na potrzebng pamie¢ PLC przez nastepujace
komponenty:

e liczba polecen
e liczba i dlugos¢ nazw symbolicznych
e liczba i dlugos¢ komentarzy

Adresy i operacje sg w tym rodzaju prezentacji definiowalne w sposob
»,miedzynarodowy”. Na planie zestykow uzytkownik sporzadza swoj pro-
gram w postaci sieciowej. Kazda sie¢ odpowiada okres$lonej logice, ktéra
odzwierciedla okreslony przebieg. Na planie zestykow sg mozliwe zesty-
ki, cewki i skrzynki jako elementy podstawowe. W przypadku zestykow
sq zestyki zwierne i rozwierne. Kazda cewka odpowiada przekaznikowi.
Skrzynka odzwierciedla okreslong funkcje. Skrzynka jest uaktywniania
bitem enable.

Tablica 4-7 Znaki argumentow

Znak argu- Opis Zakres
mentu
\Y, Dane V0.0 do V79999999.7
(patrz tablica 4-8)
T Czasy TO do T15
C Liczniki C0 do C31
I Odwzorowanie wejs¢ 10.0do I7.7
cyfrowych
Q Odwzorowanie wyjs¢ Q0.0 do Q7.7
cyfrowych
M Zapisy MO0.0 do M127.7
SM Zapisy specjalne SMO0.0 do SM 0.6 (p. tablica
4-10)
AC ACCU ACO0...AC3

Tablica 4-8 Tworzenie adresu zakresu V (patrz interfejs uzytkownika)

Oznaczenie | Nr zakre- | Zakres cze- Offset Adresowa-
typu (nr DB) | su(nr kana- sciowy nie
tu, osi)
00 00 0 000 symboliczne
(00-79) (00-99) (0-9) (000-999) (8-
miejscowe)
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Tablica 4-9 S802C Zakres argumentow

Metoda dostepu

Dopuszczalny zakres argumentéw
dla programowania 802C

Bit dostepu (Byte.Bit)

V(14000000.0-79009999.7)
1(0.0-7.7)

Q(0.0-7.7)

M(0.0-127.7)

SM(0.0-0.7)

T(0-15)
C(0-31)

Bajt dostepu

VB (14000000-79009999)
IB(0-7)

QB(0-7)

MB(0-127)

AC(0-3)

SMB(0)

KB(staty)

Stowo dostepu

VW(14000000-79009998)
T(0-15)

C(0-31)

IW(0-6)

QW(0-6)

MW(0-126)

AC(0-3)

KW(state)

Stowo podwadjne dostepu

VD (14000000-79009994)
ID(0-4)

QD(0-4)

MD(0-124)

AC(0-3)

:AC(O—3)
KD (state)
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Objasnienie operacji
na stosie

Tablica 4-10 Zapisy specjalne definicji bitdw SM

Bity SM Opis

SM 0.0 Zapisy ze zdefiniowanym sygnatem JEDEN

SM 0.1 Pozycja podstawowa: pierwszy cykl PLC ‘1°, dalsze cykle
EO’

SM 0.2 Dane buforowane utracone - obowigzuje tylko w pierwszym
cyklu PLC (0’ - dane o.k., ‘1’ - dane utracone

SM 0.3 POWER ON: pierwszy cykl PLC ‘1°, dalsze cykle ‘0’

SM0.4 Takt 60 s (naprzemiennie ‘0’ dla 30 s, nastepnie ‘1’ dla 30
s)

SM 0.5 Takt 1 s (naprzemiennie ‘0’ dla 0,5 s, nastepnie ‘1’ dla 0,5
s)

SM 0.6 Takt cyklu PLC (naprzemiennie jeden cykl ‘0’ nastepnie

jeden cykl ‘1”)

Liste instrukcji (STL) uzytkownik kazdej sieci moze obejrze¢ przez po-
dwajne klikniecie na network x (tytut sieci). W tym sposobie prezentacji
(patrz tablica: Mnemonic) przestawiono sekwencyjne opracowywanie dla
sieci. Przy realizacji planu zestykéw (Ladder) sg na podstawie struktury
programu wstawiane dodatkowe operacje stosowe.

e Budowa stosu bitowego

| SO | Wynik potgczenia logicznego
S1 poziom stosu 1
S2 poziom stosu 2
S3 poziom stosu 3
S4 poziom stosu 4
S5 poziom stosu 5
S6 poziom stosu 6
S7 poziom stosu 7
S8 poziom stosu 8
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e SO A2 n
Przesuniecie na stosie poziom stosu 0-8 i tadowanie do SO
przedtem potem

S0 n
ST |— [ i
2 | T =2
53 | [ s3
sS4 | [ 4
S5 | [ s5
6 | — | 6

S7 S7
ss 1 | s8
e SO ) SO0 + $1
Potaczenie pierwszego i drugiego poziomu stosu przez ALBO
i poziom stosu 2-8 Pop.
SO0poTEM = SOPRZEDTEM + S1PRZEDTEM
przedtem potem
SO >/v SO
S1 / S1
S2 / S2
S3 / S3
S4 S4
S5 / S5
S6 / S6
S7 S7

s 1 — X
e SO <« S0*n
SO0potEM = SOpRZEDTEM | N

przedtem potem
n \ S0
SO | >
S1 EE— S1
S2 > S2
S3 I S3
S4 _—> S4
S5 e S5
S6 _— > S6
S7  — S7
S8 EEE— X

4 - 56 SINUMERIK 802C Uruchomienie 04.00

6FC5597-3AA20-0AP1



Uruchamianie

e  Szczegotowy opis polecen znajduje sie w systemie pomocy Pro-
gramming Tool PLC 802 (pomoc/zestaw instrukcji) i w dokumentacji
~System automatyzacyjny S7-200 Podrecznik systemowy”.

Tablica 4-11 Zestaw instrukc;ji

PODSTAWOWE INSTRUKCJE LOGICZNE

Instrukcja Mnemonik i Symbol Opis Dopuszczalne
argu- schematu argumenty
ment(y) drabinko-
wego
Load LD n n S04n n: V,1,Q, M, SM
Load Not LDN n — Soln T.C
S0S0*n
And A n n S0«S0 * /n
And Not AN n —/— S0«S0 +n
S0«S0 + /n
Or (0] n
Or Not ON n
Output = n n n«S0 n V,,QMT,C
Set S S Bit, 1 S.Bit | Gdy SO S Bit: V, I, Q, M,
( . ) réwne 1, T,
) wtedy n=1
S Bit«1
Reset R S Bit, 1 S_Bit | Gdy SO A Bit: V,1,Q, M,
( " ) réwne 1, T,C
wtedy n=1
S Bit«0
INNE INSTRUKCJE LOGICZNE
Instrukcja Mnemonik i Symbol Opis Dopuszczalne
argu- schematu argumenty
ment(y) drabinko-
wego
And Load ALD Gdy jest S0TS0 * S1
konwertowa-
. drabinkowy,
Logic Push LPS dodatkowe S0-S1
Logic Read LRD operacje na S07TS1
) stosie sg
Logic Pop LPP wigczone do
struktury
programu
Edge Up EU S0«S0 */n
—eH( )
Edge Down ED S0«/S0 *n
—AxH( )
Logical Not NOT S0«/S0
()
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POROWNANIA BAJTOW (bez znaku)

Instrukcja Mnemonik i Symbol Opis Dopuszczalne
argu- schematu argumenty
ment(y) drabinkowego
Load Byte = LDB=a,b Sol1,gdya=b |a: VB, IB, QB,
) MB, SMB
Load Byte = LDB= a,b a b SOV1, gdy a2b !
/ —-s—  |so0l1,dgyasb AC, KB
Load Byte < LDB< a,b b: VB, IB, QB,
And Byt = AB=a, b S0«1, gdy a=b MB, SMB,
And Byte> AB=a, b S0«1, gdy ab AC, KB
a b S0«1, gdy asb
And Byte < ABs<a, b |< =B|
Or Byte = OB=a, b " b
Or Byte 2 OB=a, b —|> :B|—
Or Byte OB<a, b
POROWNANIA SLOW (ze znakiem)
Instrukcja Mnemonik i Symbol Opis Dopuszczalne
argu- schematu argumenty
ment(y) drabinkowego
Load Word = LDW=a,b Sol1,gdya=b |a: VW, T,C,IW,
. W
LoadWord2  |LDWzab e i S0I1, gdy azb aw,
— =1 }— SO01, gdy asb MW, AC, KW
Load Word < LDW=a,b b: VW, T,C,IW,
And Word = AW=a,b S0«1, gdy a=b QW, MW, AC,
And Word = AWz a,b S0«-1, gdy a2b KW
. " S0<«1, gdy asb
And Word < AW< a,b 4
—I <=] I—
Or Word = OW=a,b
a b
Or Word = OW= a,b |>=1|
Or Word < OW=<a,b

POROWNANIA SEOW PODWOJNYCH (ze znak

iem)

Instrukcja Mnemonik i Symbol Opis Dopuszczalne
argu- schematu argumenty
ment(y) drabinkowego
Load DWord = |LDD=a,b Sol1,gdya=b |a: VD, ID, QD
. MD
Load DWord >  |LDD= a,b a b S0+1, gdy azb
—]-—p}— S0d1, gdy asb AC, KD
Load DWord< |LDD<a,b b: VD, ID, QD
And DWord = AD=a,b S0«1, gdy a=b MD,
S0«1, gdy a=b AC, KD
And DWord 2 AD= a,b ’
) S0«1, gdy a<b
And DWord<  |AD<a,b L "
_|< = _)I—
Or DWord = OD=a,b
a b
Or DWord > OD= a,b _|> :DI_
Or DWord OD=<a,b
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POROWNANIE S£OW W TYPIE RZECZYWISTYM (ze znakiem)

Instrukcja Mnemonik i Symbol Opis Dopuszczalne
argu- schematu argumenty
ment(y) drabinkowego
Load RWord = |LDR=a,b S041, gdya=b |a: VD, ID, QD, MD,
> > ] b S04 1, gdy a=b AC, KD
Load RWord>= |LDR=a,b _|==R'_ S041, gdy asb |b; VD, ID, QD, MD,
Load RWord < LDR<a,b AC, KD
And RWord = AR=3a,b S0«-0, gdy asb
AndRWord = |AR=ab S0<-0, gdy a>b
1 b S0«1, gdy a=b
And RWord = AR< a,b |“=RI S0«1, gdy a=b
Or RWord = OR=a,b . S0«1, gdy asb
a
Or RWord 2 OR2 a,b _|}=R|_
Or RWord < ORsa,b " b
_| SR I_
ZEGARY
Instrukcja Mnemonik i Symbol Opis Dopuszczalne
argu- schematu argumenty
ment(y) drabinkowego
Timer Accumu- |TONRY{, p Txxx Odmierza czas | Zezwolenie: (IN)
lating TONR do wartosci max. | SO (Push Down
. gdy S0=1. Stack Bit 0, top of
Zatrzymuje od- stack)
mierzanie gdy
S0=0. Zegar: KWO - 15
T Zatrzymuje od-
mierzanie po Preset: (PT)
osiagnieciu war- | VW, T, C, IW, QW,
tosci maksymal- | MW, AC, KW
ne 100 ms T0-T15
Timer On TON t, p Txxx Odmierza czas | Zezwolenie: (IN)
Delay TON do warto$ci max. | SO (Push Down
. gdy S0=1. Rese- | gtack Bit 0, top of

tuje gdy S0=0.
Zatrzymuje od-
mierzanie po
osiggnieciu war-
tosci maksymal-
nej.

stack)
Zegar: KWO - 15
Preset: (PT)

VW, T, C, IW, QW,

MW, AC, KW
100 ms TO-T15
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LICZNIKI
Instrukcja Mnemonik i Symbol Opis Dopuszczalne
argument(y) schematu argumenty
drabinkowego
Count Up CTU c,p Cxxx Liczy nara- Cnt Up: S1
CTU stajaco przy Reset: SO
il . wzroscie Ctr: KW 0 - 31
;g;esetw Preset: VW, T, C, IW
45 S0=1. QW, MW, AC, KW
~pv Zatrz_ymuje Ii.-
czenie po osig-
gnigciu wartosci
maksymalnej
Count CTUD c,p Cxxx Liczy narastaja- | Cnt Up: S2
Up/Down CTUD co / malejaco Cnt Dn: S1
A PLZY W?rgéFie Reset: SO
; e . | Ctr: KW 0-31
] ;D Sg;sgdi‘?setule Preset: VW, T, C, IW,
dpv QW, MW, AC, KW
OPERACJE MATEMATYCZNE
Instrukcja Mnemonik i Symbol Opis Dopuszczalne
argu- schematu argumenty
ment(y) drabinko-
wego
Word Add +l ab ADD.1 Gdy S0 =1, Zezwolenie: SO
-l ab —En b=a+b Wejscie: VW, T, C, IW,
Word Substract Lo b=b-a QW, MW, AC, KW
—IN2  OUTH Wyjscie: VW, T, C, IW,
QwW, MW, AC
DWord Add +D ab SUB_DI Gdy S0 =1, Zezwolenie: SO
-Dab =ity b=a+b Wejscie: VD, ID, Qd,
DWord Substract i b=b-a MD. AC, KD
=1N?  OUTf= Wyjécie: VD, |D, QD,
MD, AC
Multiply MUL a,b MUL Gdu S0 =1, Zezwolenie: SO
1 b=axb Wejscie: VW, T, C, IW,
4Nt QW, MW, AC, KW
—iN2  OuTh Wyjscie: VD, ID, QD,
MD, AC
Divide DIV a,b DIV Gdy S0 =1, Zezwolenie: SO
—EN b=b+a Wejscie: VW, T, C, IW,
. Wyjscie: reszta QW, MW, AC, KW
—iN2  ouTH 16 bitow Wyjscie: VD, ID, QD,
Wyjscie+2: iloraz | MD
16 bitow
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Instrukcja Mnemonik i Symbol Opis Dopuszczalne
argument(y) schematu argumenty
drabinkowego
Add +Ra,b ADD R Gdy S0 =1, Zezwolenie: SO
d. b=a+b Wejscie: VD, ID, QD,
Substract -Ra,b ] ;:I:J] b=b-a MD. AC. KD
Real Num- N2 outk Wyjscie: VD, ID, QD,
bers e e MD, AC
Multiply *Ra,b MUL R Gdy S0 =1, Zezwolenie: SO
Divide IRab ~EN g Zax 2 \I\/AVSJSXICe: XB’ ID, QD,
Real Num- T Out: VD, ID, QD, MD,
bers —IN2  OUTP AC
PRZYROST DODATNI, UJEMNY
Instrukcja Mnemonik i Symbol Opis Dopuszczalne
argument(y) schematu argumenty
drabinkowego
Increment INCB a INC B Gdy SO =1, Zezwolenie: SO
d.. a=a+1 Wejscie: VB, 1B, QB,
Decrement DECB a EN a=a-1 MB, AC, KB
Bajt - Wyjscie:
= VB, IB, QB, MB, AC
Increment INCW a INC W Gdy S0 =1, Zezwolenie: SO
d.. a=a+1 Wejscie: VW, T, C,
Decrement DECW a EN a=a-1 IW. MW, AC, KW
Stowo INVW a ' a=/a Wyjscie:
e U VW, T, C, IW, QW,
MW, AC
Increment INCD a INV_DW Gdy SO1= 1, sfz_waenie: SO
_ a=a+ ejscie:
Decrement DECD a EN a=a-1 Wyjscie:
=1IN OouUT=
OPERACJE LOGICZNE
Instrukcja Mnemonik i Symbol Opis Dopuszczalne
argument(y) schematu argumenty
drabinkowego
Byte AND ANDB a, b WAND_B Gdy S0 = 1, Zezwolenie: SO
. b=aANDb Wejscie: VB, 1B, QB
Byte OR ORB a,b —[EN _ S
o b = aORb MB.,,A.C, KB
Byte XOR XORB a,b dne  out b=aXORb Wyjscie: VB, IB,
= QB, MB, AC
Word AND ANDW a,b WAND W Gdy S0 =1, Zezwolenie: SO
d. N b=aANDb Wejscie: VW, T, C,
Word OR ORW a,b g EN b=2ORb IW. QW. MW, AC.
Word XOR XORW a,b S g |8 b=aXORb [KW
L Wyijscie: VW, T,
C, IW, QW, MW,
AC
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Instrukcja Mnemonik i Symbol Opis Dopuszczalne
argu- schematu argumenty
ment(y) drabinko-
wego
DWord AND ANDD a,b WXOR_DW Gdy S0 =1, Zezwolenie: SO
DWord OR ORD a,b N b=aANDDb Wejscie: VD, ID, QD,
DWord XOR XORD a,b =N b=aORb MD, AC, KD
N2 OUT= b=aXORb Wyijscie: VD, ID, QD,
MD, AC
Invert Byte INVB a INC_B Gdy S0 =1, Zezwolenie: SO
—EN a=/a Wejscie: VB, 1B, QB,
MB, AC, KB
N ouTk Wyjscie: VB, 1B, QB,
MB, AC
Invert Word INVB a INC_W Gdy S0 =1, Zezwolenie: SO
Jen a=/a Wejscie: VW, T, C, IW,
QwW, MW, AC, KW
<IN OUTP Wyjscie: VW, T,
C, Iw, QW, Mw,
AC
Invert DWort INVB a INV_DW Gdy S0 =1, Zezwolenie: SO
Jen a=/a Wejscie: VD, ID, QD,
MD, AC, KD
—IN  OUT{ Wyjscie: VD, ID,
QD, MD, AC
OPERACJE PRZESUNIECIA | OBROTU
Instrukcja Mnemonik i Symbol Opis Dopuszczalne
argument(y) schematu argumenty
drabinkowego
Shift Righr SRB a, c Gdy S0 =1, Zezwolenie: SO
Shift Lefr SLB a,c St & a=aSRc Wejscie: VB, 1B, QB,
T = bitow MB, AC, KB
N a=aSLc Wyjscie: VB, IB,
N ouTE bitow QB, MB, AC
Liczenie: VB, IB,
QB, MB, AC, KB
Shift Righr SRW a,c Gdy S0 =1, Zezwolenie: SO
Shift Lefr SLW a,c JSHL_W a=aSRc Wejscie: VW, T, C,
4N bitow IW, QW, MW, AC,
D — a=aSlLc KW
bitow Wyjscie: VW, T,
C, IW, QW, MW,
AC
Liczenie: VB, IB,
QB, MB, AC, KB
DWord Shift R SRD a,c SHL_DW Gdy S0 =1, Zezwolenie: SO
DWord Shift L SLD a,c . a=aSRc Wejscie: VD, ID, QD,
i bitow MD, AC, KD
Jy  ourf a=aSLc Wyjscie: VD, ID,
] bitow QD, MD, AC
Liczenie: VB, IB,
QB, MB, AC, KB
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OPERACJE KONWERSJI

Instrukcja Mnemonik i Symbol Opis Dopuszczalne
argument(y) schematu argumenty
drabinkowego
Konwertuj typ DTR i,0 DI REAL Gdy S0=1, Zezwolenie: SO
catkowity zapi- i - konwertuj typ | Wejscie: VD, ID, QD,
sany w podwoj- catkowity zapi- | MD, AC, KD
nym stowie na —IN  OUTH sany w po- Wyjscie: VD, ID,
typ przeczyisty dwéjnym sto- | QD, MD, AC
wie na liczbe
rzeczywistg o.
Konwertuj typ TRUNC i,0 TRUNC Gdy S0 =1, Zezwolenie: SO
rzeczywisty na o . konwertuj typ | Wejscie: VD, ID, QD,
catkowity ’ rzeczywisty na | MD, AC, KD
—=IN  OUT typ catkowity Wyjscie:
zapisany w
podwadjnym
stowie.
FUNKCJE KONTROLI PROGRAMU
Instrukcja Mnemonik i Symbol Opis Dopuszczalne
argu- schematu argumenty
ment(y) drabinko-
wego
Skok do etykiety | JMP | Iabel Gdy S0 =1, Zezwolenie: SO
_(JW) przej¢ do etykie- | Etykieta: KW: 0-127
ty I.
Etykieta LBL | Znacznik etykiety | Etykieta: KW 0-127
fla skoku
Wywotanie pod- | CALL | sabroutinie Gdy S0 =1, Zezwolenie: SO
programu po- _G-_,\[_.) przejdz do pod- | Etykieta: KW: 0-63
ziom zagniez- programu |
dzenia - 8
Podprogram SBB | Znacznik etykiety | Etykieta: KW: 0-63
dla podprogramu
Powrét warun- | CRET (m__T) Gdy S0 =1, Zezwolenie: SO
kowy z podpro- ) wyjdz z podpro-
gramu gramu.
Powrét z pod- RET (RH) Wyjdz z podpro-
programu ’ gramu
Brak dziatania NOP (I\'OI’) Nic nie rob
Koniec programu | MEND (FND) Zakoncz pro-
gléwnego ] gram gitéwny
Koniec warun- END Gdy SO0 =1, za- |Zezwolenie: SO

kowy

koncz program
gtéwny

SINUMERIK 802C Uruchomienie 04.00
6FC5597-3AA20-0AP1

4- 63




Uruchamianie

OPERACJE PRZESUN, WYPELNIJ | ZNAJDZ

Instrukcja Mnemonik i Symbol Opis Dopuszczalne
argu- schematu argumenty
ment(y) drabinko-
wego
Move Byte MOVB i,o MOV_B Gdy S0 =1, ko- | Zezwolenie: SO
i piuj i do o. Wejscie: VB, 1B, QB,
MB, AC, KB
—in  ouTh Wyjscie: VB, 1B, QB,
MB, AC
Move Word MOVW i,0 MOV W Gdy SO0 =1, ko- | Zezwolenie: SO
S piuj i do o. Wejscie: VW, T, C, IW,
QW, MW, AC, KwW
—IN  oUuTh Wyjscie: VW, T, C, IW,
QwW, MW, AC
Move DWort MOVD i,0 MOV_DW Gdy SO =1, ko- | Zezwolenie: SO
—HEN piuj i do o. Wejscie: VD, ID, QD,
MD, AC, KD
<IN oUTk Wyjscie: VD, ID, QD,
MD, AC
Move Real MOVR i,o MOV R Gdy S0 =1, ko- | Zezwolenie: SO
i piuj i do o. Wejscie: VD, ID, QD,
MD, AC, KD
v outl Wyjscie: VD, ID, QD,
MD, AC
Swap Bytes SWAP w SWAP Gdy S0 =1, Zezwolenie: SO
—AEN zamien Wyjscie: VW, IW, QW,
MSB i LSB MW, T, C, AC
=1IN
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Organizacja pro-
gramu

Organizacja danych

Kazdy programista powinien dzieli¢ swoj program uzytkownika na za-
mkniete odcinki (podprogramy). Jezyk programowania S7-200 stwarza
uzytkownikowi mozliwos¢ strukturyzowanej budowy swojego programu.
sg dwa rodzaje programéw: program gtéwny i podprogram. Jest mozli-
wych osiem ptaszczyzn programowania.

Programowanie strukturyzowane ma nastepujace zalety:
e programowanie proste i przejrzyste
mozliwos¢ standaryzacji czesci programow
prosta organizacja programu
mozliwos$¢ fatwego wprowadzania zmian
proste testowanie programu
proste uruchomienie
podziat procesu automatyzacji na rézne cykle PLC (zdefiniowanie
wlasnego sterowania przebiegiem w programie gtéwnym)

Cykl PLC moze by¢ wielokrotnoscig wewnetrznego taktu interpolacyjne-
go sterowania (takt IPO). Producent maszyny musi odpowiednio do wia-
snych warunkow ustawi¢ cykl PLC (patrz dana maszynowa
-,PLC_IPO_TIME_RATIO”). Stosunek IPO/PLC wynoszacy 1:1 jest naj-
szybszg mozliwg obrébkg cykliczna.

Przyktad: Programista pisze sterowanie przebiegiem w swoim progra-
mie gtéwnym przy pomocy wiasnego zdefiniowanego licznika cykli. Ste-
rowanie to organizuje w podprogramie (UPQ) wszystkie sygnaty cyklicz-
ne, UP1/UP2, UP1/UP2 jest wywotywany co dwa cykle a UP3 steruje
wszystkimi sygnatami w rastrze trzycyklowym.

Program gtéwny Wykony- 1 2 3 4
wanie cyklu
Odpytanie wtasnych
licznikéw cykli?

Call0 Callo tak tak tak tak
Call 1 Call 1 tak nie tak nie
Call 2 Call 2 nie tak nie tak
Call 3 Call 3 nie nie tak nie

Dane moga zosta¢ podzielone na trzy zakresy:

e dane zapamietywane nie remanentnie

e dane zapamietywane remanentnie

e dane maszynowe dla PLC (wszystkie te dane dziatajg po POWER
ON).

Wiekszo$¢ danych, jak np. odwzorowanie procesu, zegary i liczniki sg
danymi zapamietywanymi nie remanentnie i sg kasowane przy kazdym
tadowaniu programu sterowania.

Dla danych remanentnych jest dla uzytkownika przeznaczony jeden
zakres (zakres danych 14000000-140000xx). Moga tam by¢ zapisywane
wszystkie dane, ktére po POWER ON powinny zachowac¢ swojg waz-
nosc.

Przy pomocy danych maszynowych PLC uzytkownik moze wyposazac
program w dane wzgl. parametryzowac rézne odcinki programu (patrz
przyktad UPGMTURN).
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Interfejs do stero-
wania

Testowanie i nadzér
Waszego programu

Ten interfejs mozna wybra¢ na pulpicie operatora przyciskiem progra-
mowanym Diagnose/Start up/STEP7-connect/Connect on.

Ten interfejs V24 pozostaje dalej aktywny po zrestartowaniu albo nor-
malnym zatadowaniu programu. W menu Programming Tool PLC 802

e CPU
e Information / informacja
mozna kontrolowac¢ potaczenie (STEP7 connect active) ze sterowaniem.

Gdy interfejs jest aktywny, w oknie tym ukazuje sie na przyktad aktywny
rodzaj pracy PLC (Run/Stop).

Kontrola wzgl. analiza btedéw programu uzytkownika jest mozliwa przy
pomocy:

e menu PLC-Status (pulpit operatora)

e  Programming Tool PLC 802 (patrz dokumentacja systemu automa-
tyzacyjnego S7-200, punkt Testowanie i nadzér Waszego progra-
mu)
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4.3.6 Aplikacja PLC Download/Upload/Copy/Compare
Uzytkownik moze aplikacje w sterowaniu zachowywadé, kopiowac albo
zastgpi¢ innym projektem PLC.

Poprzez interfejs V24 jest mozliwe utworzenie potgczenia miedzy stero-
waniem i PG/PC.
Mozna uzy¢ Programming Tool PLC 802 wzgl. Tool PCIN w PC/PG.

Obydwa narzedzia mozna alternatywnie wybiera¢ poprzez interfejs pulpi-
tu operatora przyciskiem programowanym Diagnose/Start up/STEP7
connect.

e  Programming Tool 802 Connect on
e PCIN Connect off

PT PLC 804

=
Zapis programu PLC do CNC/ 1

zapis programu PLC z CNC -->
PC/PG / poréwnanie

Aplikacja
PLC

2
Toolbox

iled

Aplikacja

System sterowania (powielanie)

Rysunek 4-5 Aplikacje PLC w sterowaniu
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Download Ta funkcja zapisuje transmitowane dane do pamieci trwatej (pamieci
tadowania) sterowania.

e download projektu PLC przy pomocy Programming Tool PLC 802
(Step 7 connect on)

e uruchamianie seryjne przy pomocy Tool PCIN (dane maszynowe
PLC, projekt PLC i teksty alarméw uzytkownika) Data In

o wczytywanie aplikacji PLC przy pomocy Tool PCIN (projekt PLC
i teksty alarmow uzytkownika) analogicznie do uruchamiania seryj-
nego Data In

Zaladowany program uzytkownika jest przy nastepnym tadowaniu
programu sterowania przenoszony z pamieci trwatej do pamieci
roboczej i od tego momentu jest aktywny w sterowaniu.

Upload Aplikacje PLC moga przy pomocy Programming Tool PLC 802 wzgl.
Tool PCIN zosta¢ zachowane z pamieci trwatej sterowania.

e Upload z projektu PLC przy pomocy Programming Tool PLC 802
(Step 7 connect on)
Odczytanie projektu ze sterowania a przez to rekonstrukcja aktual-
nego projektu w Programming Tool PLC 802.

¢ Uruchamianie seryjne ,Start up Data” przy pomocy Tool PCIN (dane
maszynowe PLC, projekt PLC i teksty alarméw uzytkownika) Data
Out

e Odczytanie aplikacji PLC przy pomocy Tool PCIN (informacje
o projekcie PLC i teksty alarmow uzytkownika) Data Out

Copy Warunkiem funkcji Copy jest sprzezenie dwoéch sterowan 802C poprzez
interfejs V24. (Data In / Data Out)
Compare Projekt w Programming Tool PLC 802 jest poréwnywany z projektem

w pamieci trwatej (pamieci tadowania) w sterowaniu.

Wyswietlenie wersji Wywotanie przy pomocy przyciskéw programowanych Diagnose / Se-
rvice Display / Version
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DG |RESET [Auto

Version data

PLC-APPLICATION I

DEMO1 .MPF

Project:
userprogram

Service Setvo

ANEE trace

Rysunek 4-6 Okno serwisu osi

e Projekt
Przeniesiony projekt tacznie z programem uzytkownika, ktéry po za-
tadowaniu programu uzytkownika jest aktywny w pamieci roboczej
PLC.

Programista moze w Programming Tool PLC 802 w tytule programu
na poczatku pierwszego wiersza komentarza uzy¢ dla wtasnych in-
formaciji dodatkowych w wyswietleniu wersiji (patrz Edit Programmti-
tel / edycja tytutu programu).

4.3.7 Interfejs uzytkownika

Ten interfejs obejmuje wszystkie sygnaty miedzy NCK/PLC i pulpitem
operatora/OLC. Dodatkowo PLC dekoduje polecenia M dla prostego dal-
szego przetwarzania w programie uzytkownika (patrz punkt 6.3).

SINUMERIK 802C Uruchomienie 04.00 4- 69

6FC5597-3AA20-0AP1



Uruchamianie

4.4 Ustawienie technologii

Przeglad

Przebieg

Sterowanie SINUMERIK 802C jest przy dostawie ustawione przy pomo-
cy standardowych danych maszynowych jako sterowanie tokarki (2 osie,
1 wrzeciono). Gdy ma by¢ ustawiona inna technologia (np. frezowanie),
wowczas odnosny plik danych maszynowych nalezy zatadowac¢ z dys-
kietki Tool-Box do sterowania.

tadowanie pliku z technologicznymi danymi maszynowymi nalezy prze-
prowadzi¢ po dokonanym tadowaniu programu sterowania, ale jeszcze
przed pierwszym uruchomieniem.

W celu zmiany ustawienia technologii nalezy postepowac nastepujaco:
o  Wykonac¢ potaczenie V24 miedzy PG/PC i sterowaniem

o  Wiaczy¢ sterowanie i poczekac na nienaganne zatadowanie pro-
gramu

e W menu ,Dienste / ustugi” nacisng¢ przycisk programowany Daten
Eing. Start (ustawienie domysine interfejsu V24)

Wskazéwka
dla toczenia jako wariantu technologii:

Gdy producent maszyny zyczy sobie osi pozycji (U, V albo W), wéwczas kazdo-
razowy plik konfiguracyjny nalezy przenies¢ do sterowania.

turnax_U.ini
turnax_V.ini
turnax_W.ini

o  Wybrac plik danych maszynowych technologii (na dyskietce Tool-
Box) dla frezowania techmill.ini i przy pomocy PCIN przenies¢
z PG/PC do sterowania.

e Po bezbtednym przeniesieniu pliku nalezy wykona¢ POWER ON.

o Teraz sterowanie SINUMERIK 802C jest nastawione domysinie na
pozadang technologie.

Przykfad: techmill.ini
Ustawienie domys$ine na 3 osie (X, Y i Z), 1 wrzeciono, bez osi po-
przecznej, G17 itd.

Jezeli sterowanie SINUMERIK 802C ma zosta¢ skonfigurowane

z powrotem na technologie , Turning” (toczenie), wowczas nalezy prze-
prowadzi¢ POWER ON ze standardowymi danymi maszynowymi (pozy-
cja 1 przetacznika uruchomieniowego).

Wskazéwka

Sa inicjalizowane wszystkie obszary pamieci albo wyposazane w zapisane war-
tosci standardowe (dane maszynowe).

Przy pierwszym uruchamianiu nalezy przeprowadzi¢ podstawowg konfi-
guracje SINUMERIK 802C przed konfiguracjg ogoélng (wprowadzenie
danych maszynowych).

Przy uruchamianiu seryjnym to postepowanie nie jest wymagane. Skon-
figurowane dane maszynowe sg zawarte w pliku uruchamiania seryjne-

go.
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4.5 Pierwsze uruchomienie

Inicjalizacja stero-
wania

e Wigczy¢ sterowanie

e SINUMERIK 802C automatycznie taduje standardowe dane maszy-
nowe.

4.5.1 Wprowadzenie ogélnych danych maszynowych

Przeglad

Wprowadzenie da-
nych maszynowych

Dla wsparcia wymieniono najwazniejsze dane maszynowe poszczegol-
nych zakreséw czesciowych. Gdy sg niezbedne blizsze informacije,
mozna je przeczyta¢ w podanych punktach niniejszej instrukcji. Szcze-
gotowy opis danych maszynowych i sygnatow interfejsowych jest zawar-
ty w opisach funkcjonowania, do ktérych na listach nastepuje odestanie.

Wskazéwka

Ogolne dane maszynowe sg tak nastawione domysinie (wartosci stan-
dardowe), ze zmiana wartosci nie jest w wiekszosci przypadkéow wyma-
gana.

Zanim dane maszynowe bedzie mozna wprowadzi¢, musi zosta¢ wpro-
wadzone hasto dla 2. albo 3. stopnia ochrony.

Nastepujace zakresy danych maszynowych nalezy wybraé przyciskiem
programowanym wzgl. zmienic:

e 0g0lne dane maszynowe

e dane maszynowe osi

e pozostate dane maszynowe

e dane maszynowe wyswietlania

Te wprowadzone dane maszynowe sg natychmiast wpisywane do pa-
mieci danych.

Uaktywnienie danych maszynowych nastepuje zaleznie od wtasciwosci
,dziatanie” danej maszynowej, punkt 4.1.2.

Niebezpieczenstwo

Poniewaz te dane sg zapisywane w pamieci buforowanej tylko na ogra-
niczony czas, jest konieczne ich zachowanie (patrz punkt 4.1.4).
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Dane maszynowe

thi

Dane nastawcze

Ponizsza lista danych maszynowych wymienia wszystkie ogélne
i pozostate dane maszynowe i nastawcze, ktére ewentualnie mozna

zmienic.
Numer Objasnienie Wartos¢
standardowa
10074 | Wspotczynnik zadania PLC do przebiegu giéwnego 2
11100 | Liczba pomocniczych grup funkc;ji 1
11200 | Standardowe dane maszynowe fadowane po naj- On
blizszym zatgczeniu zasilania
11210 | Sporzadzenie kopii tylko zmienionych danych ma- OFH
szynowych
11310 | Wartos¢ progowa dla recznego koétka zmiany kierun- 2
ku
11320 | Impulséw kétka recznego na jedng dziatke (numer 1
kotka recznego): 0...1
20210 | Kat maksymalny dla blokéw kompensacji z TRC 100
20700 | Start NC niemozliwy bez punktu odniesienia 1
21000 | Stata monitorowania okreg i punkt 0.01
22000 | Grupa funkcji pomocniczych (nr funkcji pom. w kana- 1
le): 0...
22010 | Typ funkcji pomocniczej (nr funkcji pom. w kanale):
0..49
22030 | Wartos¢ funkcji pomocniczej (nr funkcji pom. w ka- 0
nale): 0...49
22550 | Kompensacja nowego narzedzia dla funkcji M 0
Numer Objasnienie Wart. stan-
dardowa
41110 | Predkos¢ posuwu recznego 0
41200 | Predkos¢ wrzeciona 0
42000 |Kat startowy 0
42100 | Predkos¢ przy pracy jatowej 5000

SINUMERIK 802C Uruchomienie 04.00
6FC5597-3AA20-0AP1




Uruchamianie

4.5.2 Uruchomienie osi i wrzeciona

Przeglad

Symulacja / naped
analogowy

Dane maszynowe
dla osi i wrzeciona

SINUMERIK 802C steruje maksymalnie trzema osiami posuwu
z silnikiem analogowym, X, Y i Z. Sygnaty napedowe silnika analogowe-
go sg wyprowadzane na wtyczce X7 dla:

e o0si X(SW1,BS1, RF1.1, RF1.2),

e 035Y(SW2,BS2, RF2.2, RF2.2)

e 0$Z(SW3, BS3, RF3.1, RF3.2)

e wrzeciono (SW4, BS4, RF4.1, RF4.2).

Przy pomocy danych maszynowych osi 30130_CTRLOUT_TYPE i
30240_ENC_TYPE mozna przetacza¢ wyjscie wartosci zadanej i wejscie
przetwornika miedzy symulacjg i pracg jako naped.

Tablica 4-12
Dana ma- Symulacja Praca normalna
szynowa

30130 Wartos¢ = 0 Wartos¢ = 1

Dla celu testu osi wartos¢
zadana osi jest wewnetrznie
doprowadzana z powrotem
jako wartos$¢ rzeczywista.
Nie ma wyprowadzenia war-
tosci zadanej na wtyczce
X7.

Sygnaty wartosci zadanej
dla pracy silnika analogo-
wego sg wyprowadzane na
X7. Rzeczywisty ruch w osi
przy pomocy silnika analo-
gowego jest mozliwy.

30240 Warto$¢ =0 Warto$¢ = 2
Sygnatly odnosnego prze-
twornika na Xn (n=3...7) sg
zamieniane na wartosci
rzeczywiste.
Numer Objasnienie Wart. stan-
dardowa
30130 | Typ wyjscia wartosci zadanej (rozgatezienie wartosci 0
zadanej):
30200 |Liczba przetwornikow 1
Typ odczytu aktualnej wartosci (wartos¢ aktualnej
pozycji)
30240 | (nr przetwornika) 0
0: Symulacja
2: Generator przebiegu prostokatnego, przetwornik
standardowy
(zwielokrotnienie impulsow)
30350 | Wyjscie sygnatéw osi z osiami symulowanymi 0
31020 | Znaczkéw przetwornika na obrét (nr przetwornika) 2048
31030 | Skok $ruby pociggowej 10
31040 | Przetwornik zamontowany bezpos$rednio w maszynie 0
(nr przetwornika:)
31050 | Przetozenie przektadni odbiornika mocy, mianownik 1
(nr parametru sterowania): 0...5
4- 73
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Numer Objasnienie Wart. stan-
dardowa

31160 Przetozenie przekfadni odbiornika mocy, licznik (nr 1
zestawu parametrow sterowania.): 0...5

31070 | Przetozenie przekfadni przetwornika, mianownik (nr 1
przetwornika)

31080 | Przetozenie przektadni przetwornika, licznik (nr 1
przetwornika)

32100 | Odwrdcenie kierunku (nie kier. sterowania) 1

32110 | Znak aktualnej wartosci (kierunek sterowania) (nr 1
przetwornika)

32200 | Wzmocnienie regulatora potozenia (zestaw para- 1
metréow sterowania nr): 0...5

32250 | Napiecie nominalne na wyjsciu 80

32260 | Nominalna predkosé¢ silnika (warto$¢ zadana): 0 3000

32700 | Kompensacja interpolacyjna (nr przetwornika): 0,1 0

33050 | Odlegtos¢ odwrocenia dla smarowania od PLC 100 000

000

35010 |Zmiana stopnia przektadni mozliwa. Przektadnia 0
wielostopniowa

35040 | Zresetowanie wrzeciona 0

35100 | Maksymalna predkos$¢ obrotowa wrzeciona 10000

35110 | Predkos$¢ maksymalna dla przetaczenia stopnia 500,...
przektadni (nr stopnia przektadni): 0..5

35120 | Predkos$¢ minimalna dla przetaczenia stopnia prze- 50,...
ktadni (nr stopnia przektadni): 0..5

35130 | Predko$¢ maksymalna dla stopnia przektadni (nr 500,...
stopnia przektadni): 0..5

35140 | Predkos¢ minimalna dla stopnia przekfadni (nr 5,...
stopnia przektadni): 0..5

35150 | Tolerancja predkosci wrzeciona 0.1

35160 | Limit predkosci wrzeciona od PLC 1000

35220 | Predkos¢ zredukowanego przyspieszenia 1.0

35230 | Przyspieszenie zredukowane 0.0

35300 | Predkos¢ wiaczenia strerowania pozycja 500

35350 | Kierunek obrotow przy pozycjonowaniu 3

35400 |SPIND_OSZILL_DES_VELO 500

35410 |SPIND_OSZILL_ACCEL 16

35430 |SPIND_OSZILL_START_DIR 0

35440 |SPIND_OSZILL_TIME_CW 1

35450 | SPIND_OSZILL_TIME_CCW 0,5

35510 | Szybkos$¢ posuwu dla zatrzymanego wrzeciona 0

36000 | Pozycjonowanie doktadne zgrubnie 0.04

(tylko w

przyp.

SPOS)

36010 | Pozycjonowanie doktadne doktadnie 0.01

(tylko w

przyp.

SPOS)
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Numer Objasnienie Wart. stan-
dardowa

36020 | Zwioka pozycjonowania doktadnego doktadnie
(tylko w 1
przyp.
SPOS)
36030 | Tolerancja predkosci zerowej
(tylko w 0.2
przyp.
SPOS)
36040 | Zwioka nadzoru predkosci zerowej
(tylko w 04
przyp.
SPOS)
36050 | Tolerancja zaciskania
(tylko w 0.5
przyp.
SPOS)
36060 | Predkos¢ progowa dla ,,0$ zatrzymana”
(tylko w 0,0130
przyp.
SPOS)
36200 | Wartos$¢ progowa dla nadzoru predkosci (nr zesta-

wu parametréw sterowania): 0...5 31,94
36300 | Czestotliwos¢ graniczna przetwornika 300000
36302 | Czestotliwo$¢ graniczna przetwornika przy ktoérej 99.9

przetwornik jest ponownie wigczany (histereza)
36310 | Nadzér znacznika zerowego (nr przetwornika):

0,10: Nadzor znacznika zerowego wyt., przetw.

nadzér sprzetu wigczony 0
1-99, >100: Number of recognized zero mark errors
during monitoring
100: Nadzoér znacznika zerowego wyt., przetw.
nadzér sprzetu wytaczony

36610 | Czas trwania hamowania w stanach btedu 0.05
36620 | Zwioka zezwolenia na wytaczenie napedu 0.1
36700 | Automatyczna kompensacja znosu 0
36710 | Wartosc¢ graniczna znosu dla automatycznej kom- 1

pensacji znosu
36720 | Wartos¢ podstawowa znosu 0

4 -
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Dopasowanie przetwornika do osi wzgl. wrzeciona

Dane maszynowe do
dopasowania prze-
twornika

Numer | Objasnienie Wrzeciono

31040 Przetwornik zamontowany bezpo- 0 1
Srednio w maszynie

31020 | Impulsoéw przetwornika na obrot kresek/obr. | kresek/obr.

31080 | Przetozenie przektadni przetwornika, obr. siln. obr. odb.
licznik mocy

31070 | Przetozenie przektadni przetwornika, | obr. przetw. | obr. przetw.
mianownik

31060 | Przetozenie przektadni odbiornika obr. silnika obr. silnika
mocy, licznik (nr zestawu parame-
trow sterowania): 0...5

31050 | Przetozenie przektadni odbiornika obr. odb. obr. odb.
mocy, mianownik (nr zestawu para- mocy mocy
metrow sterowania): 0...5

Przyktad 1 dla dopasowania silnika:

Os z przetwornikiem obrotowym (500 impulséw) zamontowana bezpo-
srednio na silniku. Zwielokrotnienie wewnetrzne = 4. Wewnetrzna do-
ktadnos¢ obliczeniowa wynosi 1000 przyrostow na stopieh.

Rozdzielczosé 360 stopni MD31080
wewn. = : + 1000
MD31020 - 4 MD31070
360 - 1 - 1000
Rozdz. wewn. = — =180
500 - 4+ 1

Jeden przyrost przetwornika odpowiada 180 przyrostom wewnetrznym.
Jeden przyrost przetwornika odpowiada 0,18 stopnia (najdoktadniejsza
mozliwos$¢ pozycjonowania).

Przykiad 2

Os$ z przetwornikiem obrotowym na silniku (2048 impulséw), zwielokrot-
nienie wewnetrzne = 4, 2 stopnie przektadni:

stopien przektadni 1: silnik/wrzeciono = 2,5/1

stopien przektadni 2: silnik/wrzeciono = 1/1

Stopien przektadni 1

Rozdzielczos¢ 45, stopni MD31080  MD31050

wewn. = - 1000 imp./stop.
MD31020 - 4 MD31070 MD31060
360 stonni 1 1
_ i— -— - —— - 1000 imp./stop.= 17,5781
Rozdz. wewn. = = 4. 5p4g imp. 1 25

Jeden przyrost przetwornika odpowiada 17,5781 przyrostom wewnetrz-
nym. Jeden przyrost przetwornika odpowiada 0,0175781 stopnia (najdo-
ktadniejsza mozliwo$¢ pozycjonowania).
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Stopien przetwornika 2

360 stopni MD31080  MD31050
Rozd. wewn. = . . * 1000 imp./stopien
MD31020 - 4 MD31070  MD31060
360 stopni 11 _
rozdz. wewn = i ——— «— . —— . 1000 imp./stop. = 43,945
4 - 2048 imp. 11

Jeden przyrost przetwornika odpowiada 43,945 przyrostom wewnetrz-
nym. Jeden przyrost przetwornika odpowiada 0,043945 stopnia (najdo-
ktadniejsza mozliwo$¢ pozycjonowania).

Ustawienie podsta- Na ponizszej liscie danych maszynowych zestawiono dane standardowe

wowe danych ma- i ich zalecane ustawienie przy przytaczonych osiach z silnikiem analo-
szynowych dla osiz 9oWym.
silnikiem analogo- Po ich ustawieniu osie sg pod wzgledem danych maszynowych gotowe
wym do pracy i musi juz tylko zosta¢ dokonane ustawienie dokfadne.
Numer Objasnienie Wart. Ustawienie wzgl. uwagi
stand.
30130 | Typ wyjscia wartosci zada- 0 1
nej (rozgatezienie wartosci
zadanej): 0
30240 | Typ odczytu aktualnej war- 0 2
tosci (wartos¢ aktualnej
pozycji)

(nr przetwornika)
0: Symulacja
2: Przetwornik zewnetrzny

31020 | Znaczkow na obrot prze- 2048 [ Krokéw na obrét prze-
twornika (nr przetwornika) twornika

31030 [ Skok sruby pociagowej 10 Skok sruby pociggowej

31050 | Przetozenie przektadni od- 1 Przetozenie odbiornika

31060 | biornika mocy, mianownik mocy i przekfadni pomia-
(nr parametru sterowania): rowej
0..5

32000 | Predkos¢ maksymalna osi 10000 | 30000 (max predkos¢ osi)

32100 | Odwrocenie kierunku (nie 0 Odwrécenie kierunku
kierunku sterowania) ruchu

32110 [Znak aktualnej wartosci 0 Odwrdcenie systemu
(kierunek sterowania) (nr pomiarowego
przetwornika)

32200 [Wzmocnienie regulatora 1,0 [1.0 (regulator potozenia)

potozenia (zestaw parame-
tréw sterowania nr): 0...5

32250 | Napigcie nominaine na 80% | Przy 8V jest uzyskana
wyjsciu predkos¢ obrotowa w
MD32260

32260 | Predkos¢ nominalna silnika 3000 |[Predkosé obrotowa silnika
(wartos¢ zadana): 0

34070 | Predkos¢ pozycjonowania 300 [Predkos¢ pozycjonowania
przy bazowaniu do punktu przy bazowaniu do punktu
odniesienia odniesienia
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Przyktad parametry-
zowania

Wzmochienie obwo-

du

ru predkosci (nr zestawu
parametrow sterowania):
0..5

Numer Objasnienie Wart. Ustawienie wzgl. uwagi
stand.
34200 | Typ systemu pomiarowego 1 Impuls zerowy
potozenia
1: Impuls zerowy (na drodze
przetwornika)
36200 | Wartos¢ progowa dla nadzo- | 11500 | Wartos$¢ progowa dla

nadzoru predkosci

W celu rozwigzania zagadnien nadzoru nalezy nastawic¢ nastepujace da-
ne maszynowe.

"0$/rzeciono zatrzymane”

Numer Objasnienie Wart. Ustawienie wzgl. uwagi
stand.

36000 | Zatrzymanie doktadne 0.04 | Zatrzymanie doktadne
zgrubnie zgrubnie

36010 | Zatrzymanie doktadne do- 0.01 | Zatrzymanie doktadne
kfadnie dokfadnie

36020 | Czas zwioki zatrzymania 1.0 | Czas zwtoki pozycjono-
doktadnego doktadnie wania

36060 | Predko$¢ maksymalna 5.0 |Predkosé¢ progowa dla ,0$

nieruchoma”

Skok sruby pociagowe;j:

Predkos¢ obrotowa silnika:

Przetwornik:

10 mm
1200 obr./min

2500 [10000 impulséw na obrot silnika]

Przektadnia odbiornika mocy: 1:1

MD 31130 =

MD 30240 =

MD 31020 = 2500

MD 32250 =80%

MD 32260 = 1200 obr./min
MD 32000 = 12000 mm/min

Naped musi po stronie sprzetowej by¢ tak ustawiony, by przy 8V uzy-
skiwat doktadnie 1200 obr./min.

Ustawienie podstawowe wzmocnienia obwodu wynosi Ky = 1 (oznacza

to odstep propagowany 1 mm przy predkosci 1 m/min).

SINUMERIK 802C Uruchomienie 04.00

6FC5597-3AA20-0AP1




Uruchamianie

Odpowiednio do warunkéw mechanicznych wzmocnienie obwodu moze
albo musi zosta¢ odpowiednio dopasowane. Zbyt duze wzmocnienie
prowadzi do drgan, zbyt mate powoduje za duzy uchyb nadazania. Jest
bardzo wazne, by naped byt rzeczywiscie zgodny z zadang charaktery-
stykg predkosci obrotowej (MD32250, MD32260). Réwniez istotna jest
niezmiennos¢ predkosci obrotowej przy przechodzeniu przez zero.

Wyswietlenie zachowywania sie napedu osi dla celéw serwiso-
wych

Servo-Trace Dla serwisu osi jest w menu diagnozy zintegrowana funkcja Servo-
Trace, przy pomocy ktérej mozna predkos¢ osi przedstawi¢ graficznie.

Wybranie funkcji trace nastepuje w zakresie czynnosci obstugowych
Diagnose/Service display / Servo Trace (por. podrecznik uzytkownika
,Obstuga..”).

Dopasowanie dynamiczne dla gwintu G331/G332

Funkcjonowanie Dla funkcji G331/G332 - interpolacja gwintu dynamiczne zachowanie sie
wrzeciona i uczestniczacych osi mozna dopasowac do ,wolniejszego”
obwodu regulaciji. Z reguty chodzi o 0$ Z. Jest ona dopasowywana do
bardziej bezwtadnego zachowywania sie wrzeciona.

Gdy zostanie dokonane doktadne dopasowanie, mozna réowniez zrezy-
gnowac z oprawki wyrdwnawczej przy gwintowaniu otworu. Przynajmniej
mozna uzyskac wieksze predkosci obrotowe wrzeciona / mniejsze drogi
wyréwnywania.

Dziatanie Wartoéci dla dopasowania sg wpisywane do MD 32910
DYN_MATCH_TIME [n]; z reguty dla osi.
Dopasowanie jest mozliwe tylko wtedy, gdy dla osi/wrzeciona nastawio-
no MD 32900 DYN_MATCH_ENABLE = 1.
Przy aktywnej funkcji G331/G332 automatycznie dziata zestaw parame-
trow n (0...5) osi danej maszynowej MD 32910, ktéry dziata odpowiednio
do stopnia przektadni dla wrzeciona. Stopien przektadni zalezy od pred-
kosci obrotowej wrzeciona przy M40 wzgl. jest zadawany bezposrednio
przez M41 ... M45 (patrz rowniez punkt 4.5.3 Uruchomienie wrzeciona).

Numer Objasnienie Wartos¢
standardowa
32900 Dopasowanie dynamiczne 0
32910 Stata czasowa dopasowania dynamicznego 0.0
(nr zestawu parametréw sterowania): 0...5
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OMD 32910 DYN_MATCH_TIMgavrzec. 1 % st zapisana dla kazdego pojedyncze-
(R [ff%ﬁpe] ~ [K[1LusJodu (Ky) w MD 32200
POSCTRL __GAIN[n]. Do tych wartosci nalezy dokona¢ dopasowania osi
w MD 32910 DYN_MATCH_TIME [n] wedlug nastepujacej instrukciji:

Wpis w MD 32910 wymaga sekundy jako jednostki miary czasu. Warto-
$ci danej maszynowej MD 32200 POSCTRL_GAIN[n] dla wrzeciona i osi
muszg zostac¢ odpowiednio przeliczone:

Kulnspingel = POSCTRL_GAIN[Mlsgingel 00
KuNlachse = POSCTRL_GAIN[N]achse %

Gdy sa stosowane dalsze stopnie przektadni w przypadku G331/G332,
wowczas rowniez w tych zestawach parametréow nalezy dokona¢ dopa-
sowania.

Przyklad dopasowania dynamiki o$ Z / wrzeciono:
1. stopien przektadni -> zestaw parametréw([1],

niech dla wrzeciona -Ky bedzie w MD 32200 wpisane
POSCTRL_GAIN[1]=0.5,

niech dla wrzeciona Z-Ky bedzie w MD 32200 wpisane
POSCTRL_GAIN[1]=2.5

Poszukiwany wpis dla osi Z w
MD 32910 DYN_MATCH_TIME [1] = 1 —

(K\'[]-].Sprmh'.f:] lK‘“-]:J

_ (1 1)\_60
0,5 2,5/1000
MD 32910 DYN_MATCH_TIME [1] = 0.0960 s

W praktyce nalezy ewentualnie w celu doktadnego dopasowania obli-
czy¢ doktadniejszg wartos¢.

Przy ruchu w osi (np. osi Z) i ruchu wrzeciona na ekranie serwisowym
ukazuje sie doktadna wartos¢ POSCTRL_GAIN.

MD 32900 DYN_MATCH_ENABLE musi by¢ przy tym nastawiona na 1.
Przyktad: wyswietlenie danych serwisowych dla osi Z w przypadku
POSCTRL_GAIN : 2,437 w obliczeniu z dokfadnoscig 1000/min:

1 1 60 A

MD 32910 DYN_MATCH_TIME [1] = (U,S 2,43?) 1000 — 0, 0954s
W praktyce tg wartos¢ mozna zoptymalizowac¢. Najpierw gwint jest wy-
probowywany z oprawkg wyréwnawczg i obliczonymi wartosciami. War-
tosci nalezy z wyczuciem tak zmienia¢, by droga réZznicowa w oprawce
wyrownawczej zblizata sie do zera. W wyswietleniu danych serwisowych
powinny teraz podczas gwintowania otworu ukazywac sie dla osi i otwo-
ru takie same wartosci POSCTRL_GAIN.

Wskazéwka

Gdy MD 32900 DYN_MATCH_ENABLE dla osi wiercenia zostata na-
stawiona na 1, nalezy dokonac takiego nastawienia réwniez dla wszyst-
kich osi, ktére razem interpoluja. Zwieksza to doktadnos$¢ ruchu po kon-
turze. Wpisy dla tych osi w MD 32910 DYN_MATCH_TIME [n] nalezy
jednak pozostawi¢ z wartoscig 0.
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Kompensacja luzu

Przeglad

Funkcjonowanie

Dziatanie

Zafatszowanie drogi ruchu w osi w wyniku luzéw mechanicznych moze
zosta¢ skompensowane (por. Podrecznik techniczny ,Opisy funkcjono-
wania”).

Specyficzna dla osi wartos¢ rzeczywista jest przy kazdym odwroéceniu
kierunku ruchu korygowana o wartos¢ kompensac;ji luzu (MD32450
BACKLASH).

Kompensacja luzow jest we wszystkich rodzajach pracy aktywna dopiero
po przeprowadzeniu bazowania do punktu odniesienia.

Kompensacja btedu skoku sruby pociagowej (SSFK)

Przeglad

Funkcjonowanie

Uaktywnienie

Warto$ci korekt sg ustalane na podstawie zmierzonej krzywej btedu

i przy uruchamianiu przy pomocy specjalnych zmiennych systemowych
wprowadzane do sterowania. Tablice kompensacji (por. Podrecznik
techniczny ,Opisy funkcjonowania”) nalezy opracowa¢ w formie progra-
mow NC.

W przypadku SSFK specyficzna dla osi wartos¢ rzeczywista potozenia
jest korygowana o przynalezng warto$¢ korekty.

Jezeli wartosci korekt sg zbyt duze, moze dojs¢ do wystapienia komuni-
katow alarmowych (np. nadzér konturu, ograniczenie wartosci zadanej
predkosci obrotowej).

~SSFK” dziata we wszystkich rodzajach pracy dopiero pod nastepujacy-
mi warunkami:

e Nalezy ustali¢ liczbe punktow bazowych kompensaciji. Dziata ona
dopiero po POWER ON. (dana maszynowa:
MM_ENC_MAX_POINTS)

Ostroznie

Przy zmianie danej maszynowej: MM_NC_COMP_MAX_POINTS przy
tasowaniu programu systemowego jest automatycznie na nowo organi-
zowana pamie¢ uzytkownika NC. Sg przy tym kasowane wszystkie dane
uzytkownika pamieci uzytkownika (np. dane maszynowe napedu i MMC,
korekty narzedzi, programy obrébki, tablice kompensacii itd.).

e  Wopisa¢ warto$¢ korekty dla punktu bazowego N tablicy kompensaciji
(ENC_COMP_]J0,N,Axi])

e Wybra¢ odstep miedzy punktami bazowymi (ENV_COMP_STEP
[0,Axi])

e Wybrac¢ pozycje poczatkowg (ENC_COMP_MIN [0,Axi])
e Zdefiniowaé pozycje koncowg (ENC_COMP_MAX [0,Axi])
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e W NC nastawi¢ dang maszynowa: ENC_COMP_ENABLE(0)=0. Tyl-

ko w ten sposob jest mozliwe zatadowanie tablicy kompensac;i.

e Wartosci kompensacji dla osi maszyny sg przy pomocy programu

obrébki wprowadzane do pamieci NC (patrz tez przyktad
w podreczniku ,Opisy funkcjonowania”).

e Nalezy dokonaé w osiach bazowania do punktu odniesienia. Nalezy

uruchomic¢ program NC z tablicy kompensacji btedu skoku sruby.
Nastepnie konieczne jest ponowne bazowanie do punktu odniesie-
nia, aby SSFK zaczeta dziata¢. Przez nastawienie danej maszyno-
wej: ENC_COMP_ANABLE_ENABLE(0)=1 dla kazdej osi maszyny
funkcja SSFK jest uaktywniana.

- Dalsza mozliwos¢ sporzadzenia tablicy kompensacji SSFK pole-
ga na wyprowadzeniu pliku SSFK z NC poprzez interfejs V24.

Zaleznie od liczby kompensowanych osi nalezy ustali¢ dang ma-
szynowa: MM_ENC_MAX_POINTS. Przyciskiem programowa-
nym wybraé Service, ustawi¢ kursor na ,Data” i nacisng¢ przycisk
programowany Show. Przy pomocy kursora nalezy nastepnie
wybrac ,Leadscrew Error” i nacisna¢ przycisk programowany Da-
ta Out.

Do odebranego pliku _N_COMPLETE_EEC nalezy wpisa¢ war-
tosci kompensacji, odstep punktéw bazowych, pozycje poczat-
kowa i korncowg przy pomocy edytora (np. w programie
PCIN/OUT). Edytowany plik nalezy nastepnie ponownie wczytaé
do sterowania. Nalezy dokona¢ bazowania do punktu odniesienia
w osiach i nastawi¢ dang maszynowa;
ENC_COMP_ENABLE(0)=1. W wyniku tego SSFK jest uaktyw-
niona.

4.5.3 Uruchomienie wrzeciona

Przeglad

W przypadku SINUMERIK 802C wrzeciono jest podfunkcjg funkcji pracy
osi. Dane maszynowe wrzeciona mozna dlatego znalez¢ w danych ma-

szynowych osi (od 35000). Z tego powodu dla wrzeciona muszg zostac

wprowadzone réwniez dane, ktore sg opisane w odniesieniu do urucha-
miania osi.

Wskazéwka

Standardowe dane maszynowe zawierajg ustawienie wrzeciona w 4. osi
maszyny (SP).

W przypadku SINUMERIK 802C 4. os maszyny (SP) jest na state przy-
pisana do wrzeciona.

Wyprowadzenie warto$ci zadanej wrzeciona (sygnat napieciowy analo-
gowy * 10 V) nastepuje na X7. System pomiarowy wrzeciona nalezy
przytaczy¢ do X6.
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Rodzaje pracy wrze-
ciona

Dane maszynowe
dla wrzeciona

Dane nastawcze dla
wrzeciona

Dane maszynowe
parametryzowania
wrzeciona

Dane maszynowe
dla wartosci zada-
nych i rzeczywistych

Sygnaly interfejsowe
wrzeciona

SINUMERIK 802C Uruchomienie 04.00
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W przypadku wrzeciona sg nastepujace rodzaje pracy
e praca sterowana (M3, M4, M5)

e ruch wahliwy (wsparcie zmiany stopnia przektadni)
e pozycjonowanie (SPOS)

Patrz dane maszynowe dla osi i wrzeciona

Numer Objasnienie Wart. stan-
dardowa
43210 Progr. predko$¢ graniczna wrzeciona G25 0
43220 Progr. predkos¢ graniczna wrzeciona G26 1000
43230 Predkos$¢ graniczna wrzeciona z G96 100

W przypadku danych maszynowych wrzeciona jest mozliwe wprowa-
dzanie danych zaleznych od stopnia przektadni. Do kazdego stopnia
przektadni jest przyporzadkowany zestaw parametrow.

Jest wybierany zestaw parametréw, ktéry odpowiada aktualnemu stop-
niowi przektadni.

Przyktad: 1. stopien przektadni — zestaw parametrow [1]

Wskazéwka

Pole z parametrem ,0” nie jest w przypadku danych maszynowych
wrzeciona uzywane.

Wartosci zadane:
MD 30130 CTRLOUT_TYPE[AX4]=1
Wartosci rzeczywiste:

MD 30200 NUM_ENCS[AX4]=0
MD 30200 NUM_ENCS[AX4]=1
MD 30240 ENC_TYPE[AX4]=2

;wrzeciono bez przetwornika
;wrzeciono z przetwornikiem

Sygnaly interfejsowe

LPrzetacz przektadnie” VB39032000 bit 3

~otopien przektadni rzeczywisty” VB38032000 bit 0 do 2

-Bez nadzoru predkosci obrotowej przy przetgczaniu prze-
ktadni” VB38032000 bit 6

~Przektadnia jest przetaczona” VB38032000 bit 3

LZadany stopien przektadni” VB39032000
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Sygnaly interfejsowe

,Pozycjonowanie” VB39032002 bit 5

~-Ruch wahliwy przez PLC , VV38032002 bit 4

,Ruch wahliwy” VB39032002 bit 6

.Praca sterowana” VB39032002 bit 7

»Ruch posuwowy w kierunku ujemnym” VB39030004 bit 6

»,Ruch posuwowy w kierunku dodatnim” VB39030004 bit 7

Ruch wahliwy w celu przetaczenia stopnia przektadni

Ruch wahliwy wrzeciona stuzy do utatwienia przetaczania stopnia prze-
ktadni. Dla ruchu wahliwego majg znaczenie nastepujace dane maszy-
nowe osi i sygnalty interfejsowe:

Numer Objasnienie

35400 Predko$¢ ruchu wahliwego

35410 Przyspieszenie ruchu wahliwego

35430 Kierunek startu w ruchu wahliwym

35440 Czas ruchu postepowo zwrotnego dla kierunku M3
35450 Czas ruchu postepowo zwrotnego dla kierunku M4

Sygnaly interfejsowe

.Przetacz przektadnie” VB39032000 bit 3

.Predkos¢ obrotowa ruchu wahliwego” VB38032002 bit 5

»,Ruch wahliwy przez PLC” VB38032002 bit 4

,Zadany kierunek obrotéw w lewo” VB38032002 bit 7

,Zadany kierunek obrotéw w prawo” VB38032002 bit 6

,Ruch wahliwy” VB39032002 bit 6

.Przekiadnia jest przetagczona” VB38032000 bit 3
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4.5.4 Zakonczenie uruchamiania

Po uruchomieniu sterowania przez producenta maszyny nalezy przed
wysytkg do klienta kohcowego przestrzega¢ co nastepuje:

1.

Hasto domy$ine ,EVENING” dla stopnia dostepu 2 zmieni¢ na wia-
sne hasto

Jezeli producent maszyny uzywa hasta ,EVENING” dla 2 stopnia
dostepu podczas prac uruchomieniowych, nalezy je zmienic.

- nacisng¢ przycisk programowany Change passw.

- wprowadzi¢ nowe hasto i zakonczy¢ wprowadzanie przez OK

- uwzgledni¢ hasto w dokumentacji producenta.

Przetaczyc¢ stopien dostepu z powrotem

Dla zabezpieczenia danych ustawionych przy uruchamianiu jest
wymagane ich wewnetrzne zachowanie. Nalezy nastawic¢ stopien
dostepu 7 (klient koricowy), poniewaz w przeciwnym przypadku zo-
stanie zabezpieczony 2. stopien dostepu.

- Nacisnag¢ przycisk programowany Delete passw.

- Stopieh dostepu jest przetagczany.

3. Przeprowadzi¢ wewnetrzne zachowanie danych

- Nacisng¢ przycisk programowany Save data

4.5.5 Uruchamianie cykli

Przebieg Przy tadowaniu cykli do sterowania nalezy przestrzega¢ nastepujacego
przebiegu:

1.

Zachowanie danych korekcji narzedzi i przesunie¢ punktu zerowego
w pamieci fleszowej albo w PG.

Dane te mogg zosta¢ wybrane w menu Dienste / ustugi poprzez
Datenausgabe/Daten... / wyprowadzenie danych/dane.

2. Zaladowanie wszystkich plikéw wybranej sciezki technologicznej
z dyskietki Toolbox poprzez interfejs V.24 do sterowania
Wykonanie power on
4. Zatadowanie z powrotem zabezpieczonych danych
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4.6 Uruchamianie seryjne

Funkcjonowanie Celem uruchamiania seryjnego jest

e Po pierwszym uruchomieniu doprowadzenie nastepnego sterowania
w tym samym typie maszyny mozliwie najmniejszym naktadem pra-
cy do takiego stanu, jak po pierwszym uruchomieniu.

wzgl.
e w przypadku wykonania ustugi serwisowej (po wymianie sprzetu)
przywrécenie stanu wyjsciowego mozliwie najmniejszym naktadem
pracy.

Warunek Warunkiem uruchamiania seryjnego jest PC/PG z interfejsem V24 do
transmisji danych od/do sterowania.
W PC/PG nalezy stosowac¢ PCIN.

Przebieg 1. Utworzenie pliku uruchamiania seryjnego (transmisja od sterowania
do PC/PG):

- Wykona¢ potaczenie kablowe V24 miedzy PC/PG (interfejs
COM) i SINUMERIK 802C (X8)

- W Tool PCIN w menu V24 INI nalezy dokona¢ nastepujacych na-
stawien:

numer COM numer COM w PC/PG do
SINUMERIK 802C

szybkos¢ transmis;ji 9600

parzysto$¢ brak

bit stopu 1

bit danych 8

XON/XOFF WYL.

END_M30 WYL,

ETX WYL.
Przekroczenie czasu  Os

PLIK BIN WL.

Tryb turbo WYL.

DSR bez przetwarzania

- W PC/PG wywota¢ menu DATEN EIN / WPROW. DANYCH,
wprowadzi¢ nazwe pliku (dowolna nazwa archiwalna) i uruchomié
transmisje.

PC/PG ustawia sie na odbiér i czeka na dane od sterowania.

- W sterowaniu wprowadzi¢ hasto dla stopnia ochrony 2.

- Wywotaé¢ menu Dienste/RS232 setting i dokona¢ nastepujacych

nastawien:
Device RTS CTS
Baudrate 9600
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Plik uruchamiania
seryjnego

Stopbit 1
Parity None
Databit 8
XON 11
XOFF 13
End of Trans 1a
Start with WON N
Conf. Overw. N
End block w. CR N
Stop with EOF N
Eval DSR N
Leader / Trailer N
Tape format N

Time monitor N

- W menu Dienste / ustugi wybra¢ wiersz ,Start-up data” i przy
pomocy Daten Ausg. Start odczytac plik uruchamiania seryjne-

go.
2. Weczytanie pliku uruchamiania seryjnego do SINUMERIK 802C
- Dokonac ustawien interfejséw V24 zgodnie z punktem 1.

- W sterowaniu w menu Dienste nacisng¢ Data in Start. W wyniku
tego sterowanie jest gotowe do odbioru.

- W PC/PG nalezy przy pomocy PCIN w menu DATEN_AUS wy-
selekcjonowac plik uruchamiania seryjnego i uruchomic transmi-

sje.
- W sterowaniu po rozpoczeciu wczytywania potwierdzi¢ urucha-
mianie seryjne na wyswietlonym ekranie.

- 3 razy podczas i na koncu transmisji jest powodowany stan ste-
rowania ,RESET z nowym tadowaniem programu”. Po bezbted-
nej transmisji sterowanie znajduje sie dzieki temu w stanie w pet-
ni skonfigurowanym i gotowym do pracy.

Uruchamianie seryjne ma nastepujaca tresc:

dane maszynowe

parametry R

pliki tekstow komunikatéw i alarmow
dane maszynowe wy$wietlania
program uzytkownika PLC
programy gtéwne

podprogramy

cykle
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Aktualizacja oprogramowania 5

5.1 Aktualizacja oprogramowania systemowego przy pomocy

PC/PG

Ogadlnie

Warunek

Przebieg aktualizacji

Zmiana oprogramowania systemowego moze by¢ wymagana z nastepu-
jacych powodow:

e Ma by¢ zainstalowane nowe oprogramowanie systemowe (nowa
wersja)

e Po wymianie sprzetu, gdy ma zosta¢ wgrane inne oprogramowanie
systemowe, niz dostarczone z tym sprzetem.

Wskazéwka

Oprocz ponizszego opisu przebiegu aktualizacji, opis jest dostarczany
da dyskietce aktualizacji jako plik Readme.

Do wymiany oprogramowania systemowego SINUMERIK 802C potrze-
bujecie:

e oprogramowanie aktualizacyjne (2 dyskietki)

o PG/PC z interfejsem V24 (COM1 albo COM2) i odpowiednim ka-
blem.

O ile tego jeszcze nie dokonano, nalezy przed aktualizacjg dokonac¢
zachowania zewnetrznego danych uzytkownika (patrz punkt 4.1.4 ,Za-
chowanie danych”)

1. Sprzetowy przetgcznik uruchomieniowy w potozeniu 2 (aktualizacja
oprogramowania w pamieci trwatej)

2. Wywotaé plik aktualizacyjny na PC/PG i uruchomié¢ z ,upd_802.bat”
na dyskietce.
Instalacja nastepuje poprzez prowadzenie w menu.

3. Po zakonczeniu przygotowywania oprogramowania w PC/PG naste-
puje komunikat , Transfer the selected ...".

4. Power On ---> Sterowanie przechodzi w stan Update
Na ekranie sg wyswietlane ro6zne wzorce.

5. Po rozpoczeciu kasowania ekranu SINUMERIK 802C uruchomic¢
transmisje na PC/PG.
Przebieg i zakohczenie aktualizacji (ewentualnie btedy) sg sygnali-
zowane na PG/PC wzgl. sterowaniu.

Po Update OK --> wytgczy¢ sterowanie
Przetgcznik uruchomieniowy do potozenia 1 ---> wtgczy¢ sterowanie

tadowanie programu sterowania nastepuje z wartosciami standar-
dowymi

9. Przed nastepnym Power On ---> przetgcznik uruchomieniowy do
potozenia 0
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Wskazéwka

Zabezpieczone na zewnetrznym nosniku standardowe dane uzytkowni-
ka sg ponownie wczytywane poprzez V24.

5.2 Aktualizacja oprogramowania systemowego tacznie.
z danymi uzytkownika bez PC/PG

Ogodlnie

Warunek

Przebieg aktualizaciji

Jest mozliwos¢ przeniesienia catej zawartosci pamieci sterowania tgcz-
nie z danymi uzytkownika z jednego sterowania do drugiego.

Moze to mie¢ sens wtedy, gdy po aktualizacji oprogramowania syste-
mowego jednego sterowania i nastepnym ponownym wczytaniu zabez-
pieczonych danych uzytkownika (plik uruchamiania seryjnego) do tego
sterowania, jeszcze dalsze sterowania majg by¢ doprowadzone do tego
stanu.

Zmniejsza sie przez naktad czasu na transmisje.

Potaczenie kablowe poprzez V24 od sterowania - matki (sterowanie
wyjsciowe) do sterowania - corki (sterowanie uaktualniane).

1. W obydwu sterowaniach ustawic¢ sprzetowy przetgcznik uruchomie-
niowy w potozeniu 2 (aktualizacja oprogramowania w pamieci nie-
trwatej).

2. Sterowanie-cérka power on - > sterowanie przechodzi w stan upda-

te.
Na ekranie sg wyswietlane rézne wzory.

3. Porozpoczeciu kasowania ekranu sterowania-corki wigczy¢ stero-
wanie-matke.

Sa przenoszone 3 bloki danych.

5.3 Btedy aktualizacji

Tablica 5-1 Btedy aktualizacji

Tekst btedu Objasnienie Pomoc
ERROR Btedy przy aktualizacji oprogramowania systemowego e Powtdrzy¢ aktuali-
UPDATE poprzez V24 zacje
e W buforze odbierajgcym sg juz dane (zbyt wczesny |e  Sprawdzi¢ potacze-
start po stronie PC) nie miedzy stero-
e Btad przy kasowaniu pamieci fleszowej waniem i PC/PG
e Btad przy zapisywaniu pamieci fleszowej e  Sprawdzi¢ dyskiet-
e Niespdjne dane (niekompletne albo btedne) ke
SINUMERIK | Aktualizacje zakonczono bez zaprogramowania Code-
802C Flash (nie odebrano zadnych danych, brak startu trans-
UPDATE mis;ji)
NO DATA
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Aneks techniczny

6

6.1 Lista danych maszynowych i nastawczych

Typ danych

BOOLEAN
BYTE
DOUBLE

DWORD
STRING

UNSIGNED WORD
SIGNED WORD

bit danych maszynowych (1 albo 0)

liczby catkowite (od -128 do 127)

liczby rzeczywiste i catkowite

(od +4,19-10 > do + 1,67 - 10°%)

liczby catkowite (od -2,147 - 10° do 2,147 - 10°)

ciag znakéw (maksymalnie 16 znakow) sktadajacy sie
z liter duzych z cyframi i podkresinikami

liczby catkowite (od 0 do 65536)

liczby catkowite (od -32768 do 32767)

UNSIGNED DWORD liczby catkowite (od 0 do 4294967300)

SIGNED DWORD
WORD

DWORD

FLOAT DWORD

liczby catkowite (od -2147483650 do 2147483649)
liczby szesnastkowe (od 0000 do FFFF)

liczby szesnastkowe (od 00000000 do FFFFFFFF)
liczby rzeczywiste (od + 8,43 - 10 do + 3,37 - 10°%)

SINUMERIK 802C Uruchomienie 04.00
6FC5597-3AA20-0AP1



6.1.1 Dane maszynowe wyswietlania

Numer
Jednostka Nazwa, pozostate

Przedstaw. Wart. stand. Wart. min. Wart. max
202 FIRST_LANGUAGE
Dziesietne Jezyk pierwszoplanowy
0 1 1 2
203 DISPLAY_RESOLUTION
Dziesietne Dokt. wyswietlania
0 3 0 5
206 USER_CLASS_WRITE_TOA_GEO
Dziesietne Stopien ochr. zapis geometrii narzedzia
0 3 0 7
207 USER_CLASS_WRITE_TOA_WEAR
Dziesietne Stopien ochr. zapis danych zuzycia narzedzia
0 3 0 7
208 USER_CLASS_WRITE_ZOA
Dziesietne Stopien ochr.zapis nastawnych przesunie¢ punktu zer.
0 3 0 7
210 USER_CLASS_WRITE_SEA
Dziesietne Stopien ochr. zapis danych nastawczych
0 3 0 7
216 USER_CLASS_WRITE_RPA
Dziesietne Stopien ochr. zapis parametrow R
0 3 0 7
217 USER_CLASS_SET V24
Dziesietne Stopien ochr. ustawienie V24
0 3 0 7
219 USER_CLASS_DIR_ACCESS
Dziesietne Stopien ochr. dostep do katalogu
0 3 0 7
277 USER_CLASS_PLC_ACCESS
Dziesietne Stopien ochr. projekt PLC
0 3 0 7

Identyfikator danej maszynowej

SINUMERIK 802C Uruchomienie 04.00
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Dziatanie
Typ danych

Power On

Byte

Power On

Byte

Natychmiast
Byte

Natychmiast
Byte

Natychmiast
Byte

Natychmiast
Byte

Natychmiast
Byte

Natychmiast
Byte

Natychmiast
Byte

Natychmiast
Byte

2/3

23

2/3

23

2/3

23

2/3

23

2/3

23

Stop. ochr. w/r
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6.1.2 Dane maszynowe ogolne

Numer Identyfikator danej maszynowej
Jednostka Nazwa, Pozostate dziatanie Stopien ochrony
Sprzet/funkcja  Wart. stand. Wart. min Wart. max Typ danych

10074 PLC_IPO_TIME_RATIO
- Wspotczynnik zadania PLC do przebiegu gtéwnego POWER ON

2 1 50 DWORD 217
10240 SCALING_SYSTEM_IS_METRIC
- System podstawowy metryczny POWER ON
_always 1 o i BOOLEAN 2/7
11100 AUXFU_MAXNUM_GROUP_ASSIGN
- Liczba funkcji pomocniczych POWER ON

z grup funkcji pomocniczych
_always 1 1 50 BYTE 217
11200 INIT_MD
HEX Standardowe dane maszynowe fadowane po nast. zat. POWER ON
_always 0 - - BYTE 2/7
11210 UPLOAD_MD_CHANGE_ONLY
HEX Zachowanie tylko zmienionych danych maszynowych RESTART
(warto$¢=0: kompletnie - nie ma réznicy)
- 0xOF - - BYTE 2/7
11310 HANDWH_REVERSE
- Wartos$¢ progowa recznego kotka zmiany kierunku POWER ON
_always 2 0.0 plus BYTE 2/7
11320 HANDWH_IMP_PER_LATCH
- Liczba impulsoéw kétka recznego na dziatke (nr kétka): 0...1 POWER ON
_always 1., 1. - - DOUBLE 2/7
14510 USER_DATA_INT [n]
kB Dane uzytkownika (INT) O ... 31 POWER ON
_always - 0 - DWORD 2/7
14512 USER_DATA_HEX [n]
kB Dane uzytkownika (Hex) 0..31 POWER ON
- 0 0 OxFF BYTE 217
14514 USER_DATA_FLOAT [n]
- Dane uzytkownika (Float) O ... 7 POWER ON
- 0.0 DOUBLE 2[7
14516 USER_DATA_PLC_ALARM [n]
- Dane uzytkownika (Hex) bit alarmu O ... 31 POWER ON
- 0 0 OxFF BYTE 217
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6.1.3 Dane maszynowe specyficzne dla kanatu

Numer Identyfikator danej maszynowej
Jednostka Nazwa, Pozostate dziatanie Stopien ochrony
Sprzet/funkcja  Wart. stand. Wart. min Wart. max Typ danych
20210 CUTCOM_CORNER_LIMIT
Grad Kat maksymalny dla blokéw kompensacji z TRC POWER ON
_always 100 0.0 150. DOUBLE 217
20700 REFP_NC_START_LOCK
- Start NC niemozliwy bez bazowania do punktu odniesienia RESET
_always 1 0 1 BOOLEAN 2/7
21000 CIRCLE_ERROR_CONST
mm Nadzor staty okrag i punkt POWER ON
_always 0.01 0.0 plus DOUBLE 2/7
22000 AUXFU_ASSIGN_GROUP
- Grupa funkcji pomocn. (nr funk. pom. w kan.): 0...49 POWER ON
_always 1 1 15 BYTE 217
22010 AUXFU_ASSIGN_TYPE
- Typ funkcji pom. (nr funk. pom. w kan.): 0...49 POWER ON
_always . - - STRING 2/7
22030 AUXFU_ASSIGN_VALUE
- Wartos¢ funkcji pom. (nr funk. pom. w kan.): 0...49 POWER ON
_always 0 - - DWORD 2/7
22550 TOOL_CHANGE_MODE
- Kompensacja nowego narzedzia dla funkcji M POWER ON
_always 0 0 1 BYTE 2/7

27800 TECHNOLOGY_MODE
- Technologia w kanale ( wart.=0: frezowanie, wart.=1: toczenie) NEW CONF
1 0 1 BYTE 2/7

SINUMERIK 802C Uruchomienie 04.00 6 -
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6.1.4 Dane maszynowe specyficzne dla osi

Numer Identyfikator danej maszynowej
Jednostka Nazwa, Pozostate dziatanie
Sprzet/funkcja  Wart. stand. Wart. min Wart. max Typ danych
30130 CTRLOUT_TYPE
- Wyjscie typu wart. zadanej (rodzaj wart. zad.): 0 POWER ON
_always 0 0 1 BYTE 2/7
30200 NUM_ENCS
- Liczba przetwornikéw (1 albo bez przetw. wrzeciona) RESTART
1 0 1 BYTE 217
30240 ENC_TYPE
- Typ aktualnego odczytu wartosci (wart. aktualnej pozyciji) (nr przetwornika)
0: Symulacja
2: Generator przebiegu prostakatnego, przetwornik standardowy (zwielokrotn. impulséw)
POWER ON
_always 0,0 0 4 BYTE 2/7
30350 SIMU_AX_VDI_OUTPUT
- Wyjscie sygnatow osi z osiami symulacji POWER ON
_always 0 e e BOOLEAN 2/7
30600 FIX_POINT_POS
mm, Grad Ustalone pozycje osi przez G75 (nr pozycji) POWER ON
_always 0.0 - - DOUBLE 2/7
31000 ENC_IS_LINEAR
- System pomiaru bezposr. (skala liniowa) (nr przetw.) POWER ON
_always 0 bl el BOOLEAN 2/7
31010 ENC_GRID_POINT_DIST
mm Okres podziatu dla skali liniowej (nr przetw.) POWER ON
_always 0.01 0.0 plus DOUBLE 2[7
31020 ENC_RESOL
- Znaczkéw przetwornika na obrot (nr przetw.) POWER ON
_always 2048 0.0 plus DWORD 2/7
31030 LEADSCREW_PITCH
mm Skok $ruby pociggowej POWER ON
_always 10.0 0.0 plus DOUBLE 2/7
31040 ENC_IS_DIRECT
- Przetw. zamontowany bezp. w maszynie (nr przetw:) POWER ON
_always 0 b el BOOLEAN 2/7
31050 DRIVE_AX_RATIO_DENOM
- Przetozenie przekt. odb. mocy (nr param. sterow.): 0...5 POWER ON
_always 1,1,1,1,1,1 1 2147000000 DWORD 2/7
31060 DRIVE_AX_RATIO_NUMERA
- Przet. przekt. odb. mocy, licznik (nr zestawu param. sterow.): 0...5 POWER ON
_always 1,1,1,1,1,1 1 2147000000 DWORD 2/7
31070 DRIVE_ENC_RATIO_DENOM
- Przet. przekt. przetewornika, mianownik (nr przetw.) POWER ON
_always 1 1 2147000000 DWORD 217
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SINUMERIK 802C Uruchomienie 04.00
6FC5597-3AA20-0AP1

Numer Identyfikator danej maszynowej
Jednostka Nazwa, Pozostate dziatanie Stopien ochrony
Sprzet/funkcja  Wart. stand. Wart. min Wart. max Typ danych

31080 DRIVE_ENC_RATIO_NUMERA
- Przet. przekt. przetw. ,mianownik (nr przetwornika) POWER ON
_always 1 1 2147000000 DWORD 2/7
31090 JOG_INCR_WEIGHT
mm, stopien Wartos¢ dziatki z INC/kétko reczne RESET
_always 0.001 - - DOUBLE 2/7
32000 MAX_AX_VELO
mm/min, Maksymalna predkos$¢ w osi NEW CONF
Obr/min
_always 10000. 0.0 plus DOUBLE 2/7
32010 JOG_VELO_RAPID
mm/min, Odwrécenie gwattowne w pracy recznej RESET
Obr/min
_always 10000. 0.0 plus DOUBLE 2/7
32020 JOG_VELO
mm/min, Predkos$¢ w osi w pracy recznej RESET
Obr/min
_always 2000. 0.0 plus DOUBLE 2/7
32070 CORR_VELO
% Predkos$¢ w osi dla recznej zmiany predk. kotkiem recznym,

sterowanie zdalne RESET
_always 50 0.0 plus DWORD 2/7
32100 AX_MOTION_DIR
- Kierunek odwrdcenia (nie sterowania ) POWER ON
_always 1 -1 1 DWORD 2/7
32110 ENC_FEEDBACK_POL
- Znak aktualnej wartosci (kierunek sterow.) (nr przetw.) POWER ON
_always 1 -1 1 DWORD 217
32200 POSCTRL_GAIN
1000/min Wzmocnienie regulatora potozenia (nr zestawu param. ster.): 0...5 NEW CONF
_always 11 11), .. 0.0 plus DOUBLE 217
32250 RATED_OUTVAL
% Napiecie nominalne na wyjsciu (rodzaj wart. zad.):0 NEW CONF
_always 80 0.0 DOUBLE 2/7
32260 RATED_VELO
Obr/min Nomin. predk. obr. silnika (rodzaj wart. zad.): 0 NEW CONF
_always 3000 0.0 plus DOUBLE 2[7
32300 MAX_AX_ACCEL
mm/s’2, Przys$pieszenie osi NEW CONF
Obrr/s"2
_always 1 0 e DOUBLE 2/7
32450 BACKLASH
mm Luz NEW CONF
_always 0.000 * * DOUBLE 2/7
32700 ENC_COMP_ENABLE
- Kompensacja interpolacyjna (nr przetwornika): 0,1 POWER ON
_always 0 o o BOOLEAN 2/7
32900 DYN_MATCH_ENABLE
- Dopasowanie dynamiczne NEW_CONF

0 0 1 BYTE 2/7
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Numer
Jednostka

Sprzet/funkcja

32910

32920

s

_always
33050

mm, stopien
_always

Identyfikator danej maszynowej

Nazwa, Pozostate dziatanie Stopien ochrony
Wart. stand. Wart. min Wart. max Typ danych
DYN_MATCH_TIME
Stata dopasowania dynamicznego NEW_CONF
(nr zestawu parametrow sterowania): 0...5
0 0.0 plus DOUBLE 2/7

AC_FILTER_TIME
Wspédicz. wygtadz. statej czasowej dla sterow. dopasow. POWER ON

34000 REFP_CAM_IS_ACTIVE

0.0 0.0 plus DOUBLE 2/7
LUBRICATION_DIST
Odlegtos¢ odwrdcenia dla smarowania od PLC NEW CONF
100000000 0.0 plus DOUBLE 2/7
Os ze zderzakiem bazowym RESET

_always 1 o o BOOLEAN 217
34010 REFP_CAM_DIR_IS_MINUS
- Dojazd do zderzaka bazowego w kierunku ujemnym RESET
_always 0 o o BOOLEAN 217
34020 REFP_VELO_SEARCH_CAM
mm/min, Predkos¢ dosuwu do zderzaka bazowego RESET
Obr/min
_always 5000.0 0.0 plus DOUBLE 2/7
34030 REFP_MAX_CAM_DIST
mm, stopien Maksymalny odcinek drogi do zderzaka bazowego  RESET
_always 10000.0 0.0 plus DOUBLE 2/7
34040 REFP_VELO_SEARCH_MARKER
mm/min, Predkos¢ wytgczenia (nr przetw.) RESET
Obr/min
_always 300.0 0.0 plus DOUBLE 2/7
34050 REFP_SEARCH_MARKER_REVERSE
- Odwrdcenie kierunku na zderzaku bazowym (nr przetw.) RESET
_always 0 o o BOOLEAN 217
34060 REFP_MAX_MARKER_DIST
mm, stopien Maksymalny odcinek drogi od zderzaka do znacznika odniesienia  RESET
do 2 znacznikéw odniesienia dla systemu pomiarowego z kodowang odlegtoscia.
_always 20.0 0.0 plus DOUBLE 2/7
34070 REFP_VELO_POS
mm/min, predkos¢ najazdu na punkt odniesienia RESET
Obr/min
_always ...1000.0 0.0 plus DOUBLE 2/7
34080 REFP_MOVE_DIST
mm, stopien odstep punktu odniesienia od znacznika zerowego
dla systemu z kodowang odlegtoscig RESET
_always -2.0 - - DOUBLE 2/7
34090 REFP_MOVE_DIST_CORR
mm, stopien Addytywne przesuniecie punktu odniesienia POWER ON
_always 0.0 - - DOUBLE 2/7
34092 REFP_CAM_SHIFT
mm, stopien Przesuniecie elektr. zderzaka bazoweho przyrostowego systemu pomiarowego
z jednakowo odl. znacznikami zerowymi RESET
_always 0.0 0.0 plus DOUBLE 2/7
34100 REFP_SET_POS
mm, stopien Warto$¢ punktu odniesienia/dotyczy
systemu z kodowang odlegtoscig: 0 ... 3 RESET
_always 0.,0,0.,0. - - DOUBLE 217
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Numer
Jednostka
Sprzet/funkcja

34110

_always
34200

_always
35010

_always
35040

_always

35100
Umdr/min
_always
35110
Umdr/min
_always

Identyfikator danej maszynowej
Nazwa, Pozostate dziatanie Stopien ochrony
Wart. stand. Wart. min Wart. max Typ danych

REFP_CYCLE_NR
olejnos$¢ osi przy specyficznym dla kanatu bazowaniu
do punktu odniesienia RESET
-1: Bez obowigzywania bazowania dla startu NC
0: Bez specyficznego dla kanatu bazowania do punktu odniesienia
1-15: Kolejnos¢ specyficznego dla kanatu bazowania do punktu odniesienia

. -1 31 DWORD 2/7
ENC_REFP_MODE
Typ systemu pomiarowego pofozenia POWER ON

0: Bez bazowania; gdy jest przetw. bezwzgledny: REFP_SET_POS zakceptowana
1: Impuls zerowy (na drodze przetwornika)

1 0 6 BYTE 2/7
GEAR_STEP_CHANGE_ENABLE
Zmiana stopnia przekt. mozliwa. Przekt wielostopniowa POWER ON

0 o o BOOLEAN 2/7
SPIND_ACTIVE_AFTER_RESET
Zresetowanie wrzeciona POWER ON
0 o o BOOLEAN 2/7
SPIND_VELO_LIMIT
Maksymalna predkos$¢ wrzeciona POWER ON
10000 0.0 plus DOUBLE 217

GEAR_STEP_MAX_VELO

Predk. maks. przet. przekt. (nr stopnia przekt.): 0..5 NEW CONF

500, 500, 4000 0.0 plus DOUBLE 217
8000, 1000, 2000

35120 GEAR_STEP_MIN_VELO

Obr/min
_always

35130
Obr/min
_always

35140
Obr/min
_always
35150
Faktor
_always
35160
Obr/min
_always

Predk. min. przet. przekt. (nr stopnia przekt.): 0..5 NEW CONF
50, 50, 400, 800, 0.0 plus DOUBLE 217
1500, 3000

GEAR_STEP_MAX_VELO_LIMIT

Predk. maks. stopnia przektadni (nr stopnia): 0...5 NEW CONF

500, 500, 1000, 0.0 plus DOUBLE 217

2000, 4000, 8000
GEAR_STEP_MIN_VELO_LIMIT

Predk. min. stopnia przekfadni (nr stopnia): 0...5 NEW CONF

5, 5,10, 20, 40, 80 0.0 plus DOUBLE 2/7
SPIND_DES_VELO_TOL

Tolerancja predkosci wrzeciona RESET

0.1 0.0 1.0 DOUBLE 2/7
SPIND_EXTERN_VELO_LIMIT

Ograniczenie predk. wrzeciona przez PLC NEW CONF

1000 0.0 plus DOUBLE 217

35200 GEAR_STEP_SPEEDCTRL_ACCEL

Obr/s*2 Przy$p. w trybie sterowania predkoscia [nr stopnia przekt.): 0...5 NEW CONF
_always 30, 30, 25,20, 2 i DOUBLE 2/7
15,10
35210 GEAR_STEP_POSCTRL_ACCEL
Obr/s*2 Przysp. w trybie sterow. pozycjq (nr stopnia przekt.): 1...5 NEW CONF
_always 30, 30, 25, 2 b DOUBLE 217
20, 15, 10
35220 ACCEL_REDUCTION_SPEED_POINT
Wspétcz. Predkos$¢ dla przy$pieszenia zredukowanego RESET
_always 1.0 0.0 1.0 DOUBLE 2/7
SINUMERIK 802C Uruchomienie 04.00 6 -

6FC5597-3AA20-0AP1

97



Aneks techniczny

Numer Identyfikator danej maszynowej
Jednostka Nazwa, Pozostate dziatanie Stopien ochrony

Sprzet/funkcja  Wart. stand. Wart. min Wart. max Typ danych
35230 ACCEL_REDUCTION_FACTOR
Wspoicz. Przyspieszenie zredukowane RESET
_always 0.0 0.0 0.95 DOUBLE 217
35240 ACCEL_TYPE_DRIVE
- Typ przyspieszenia RESET

0 0 1 BOOLEAN 217

35300 SPIND_POSCTRL_VELO
Obr/min Predkos¢ obrotowa wytgczenia NEW CONF
_always 500 0.0 plus DOUBLE 2/7
35350 SPIND_POSITIONING_DIR
- Kierunek obrotu przy pozycjonowaniu RESET
_always 3 3 4 BYTE 2/7
35400 SPIND_OSCILL_DES_VELO
Obr/ predkos¢ obrotowa ruchu wahliwego NEW CONF
min
_always ...500 0.0 plus DOUBLE 217
35410 SPIND_OSCILL_ACCEL
Obr/ Przyspieszenie w ruchu wahliwym NEW CONF
sh2
_always 16 2 f DOUBLE 2/7
35430 SPIND_OSCILL_START_DIR
- Kierunek startu ruchu wahliwego RESET

0- 2: Kierunek ostatniego obrotu (predkos¢ zero M3)
3: kierunek M3
4: kierunek M4

_always 0 0 4 BYTE 2/7

35440 SPIND_OSCILL_TIME_CW

s Czas w ruchu wahliwym dla kierunku M3 NEW CONF

_always 1.0 0.0 plus DOUBLE 2/7

35450 SPIND_OSCILL_TIME_CCW

s Czas w ruchu wahliwym dla kierunku M4 NEW CONF

_always 0.5 0.0 plus DOUBLE 2/7

35510 SPIND_STOPPED_AT_IPO_START

- Predko$¢ pozwalajgca na zresetowanie wrzeciona zatrzymanego

_always 0 o o BOOLEAN 217

36000 STOP_LIMIT_COARSE

mm, stopien Pozycjonowanie doktadne zgrubnie NEW CONF

_always 0.04 0.0 plus DOUBLE 2/7

36010 STOP_LIMIT_FINE

mm, stopien Pozycjonowanie dokfadne doktadnie NEW CONF

_always 0.01 0.0 plus DOUBLE 2/7

36020 POSITIONING_TIME

s Zwtoka pozycjonowania dokladnego doktadnie NEW CONF

_always 1.0 0.0 plus DOUBLE 2/7

36030 STANDSTILL_POS_TOL

mm, stopien Tolerancja predkosci zerowej NEW CONF

_always 0.2 0.0 plus DOUBLE 2/7
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Numer
Jednostka

Sprzet/funkcja

36040
]
_always

36050
mm, Grad
_always

36060
mm/min,
stopien r/min
_always

36100
mm, stopien
_always

36110

mm, stopien
_always
36120

mm, stopien
_always
36130

mm, stopien
_always
36200
mm/min,

Obr/min
_always

36300
Hz
_always

36302
%
_always
36310

_always
36500

mm, stopien
_always
36610

]
_always

36620
s
_always

Identyfikator danej maszynowej
Stopien ochrony

Nazwa, Pozostate
Wart. stand. Wart. min

STANDSTILL_DELAY_TIME
Zwtoka nadzoru predkosci zerowej
0.4 0.0 plus

CLAMP_POS_TOL
Tolerancja zaciskania
0.5 0.0 plus

STANDSTILL_VELO_TOL

Predkos$¢ maksymalna dla "o$/wrzeciono zaytrzymane”

5 (0.014) 0.0 plus

POS_LIMIT_MINUS
1. programowy wytacznik krancowy minus
...-100000000 - -

POS_LIMIT_PLUS
1. programowy wytgcznik krancowy plus
100000000 - -

POS_LIMIT_MINUS2
2. programowy wytacznik krancowy minus
-100000000 - -

POS_LIMIT_PLUS2
2. programowy wytacznik krancowy plus
100000000 - -

AX_VELO_LIMIT

Wartos$¢ progowa dla nadzoru predkosci
(nr zestawu param. sterowania): 0...5
11500., 11500., 0.0 plus
11500, 11500, ...

ENC_FREQ_LIMIT
Czestotliwos¢ graniczna przetwornika
300000 0 plus

ENC_FREQ_LIMIT_LOW

Wart. max

dziatanie
Typ danych

NEW CONF
DOUBLE

NEW CONF
DOUBLE

NEW CONF

DOUBLE

DOUBLE

DOUBLE

DOUBLE

DOUBLE

NEW CONF

DOUBLE

POWER ON
DOUBLE

Czestotliwos¢ graniczna przetwornika, przy ktérej przetwornik

jest wylgczany (histereza)
99.9 0 100

ENC_ZERO_MONITORING

Nadzér znacznika zerowego (nr przetwornika): 0,1

NEW CONF
DOUBLE

NEW CONF

217

217

217

RESET
217

RESET
217

RESET
217

RESET
207

217

207

217

0: Nadzér znacznika zerowego wytaczony, nadzér sprzetowy przetwornika wigczony

1-99, >100: Numer stwierdzonego btedu znacznika zerowego podczas nadzoru

100: Nadzor znacznika zerowego wytaczony, nadzoér sprzetowy przetwornika wytaczony

0,0 0.0 plus
ENC_CHANGE_TOL

Tolerancja maks. przetaczania wartosci rzeczyw. potozenia NEW CONF

0,1 0.0 plus
AX_EMERGENCY_STOP_TIME

Czas charakterystyki hamowania w stanach btedu

...0.05 0.0 plus
SERVO_DISABLE_DELAY_TIME

Zwtoka wytgczenia zezwolenia dla regulatora

0.1 0.0 plus

SINUMERIK 802C Uruchomienie 04.00
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DOUBLE

NEW CONF

DOUBLE

DOUBLE

207
217
217
NEW CONF
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Numer Identyfikator danej maszynowej
Jednostka Nazwa, Pozostate dziatanie Stopien ochrony

Sprzet/funkcja  Wart. stand. Wart. min Wart. max Typ danych
36700 DRIFT_ENABLE
- Automatyczna kompensacja znosu NEW CONF
_always 0 o o BOOLEAN 217
36710 DRIFT_LIMIT
% Wartos¢ graniczna znosu dla kompensacji automatycznej NEW CONF
_always 1.000 0.0 plus DOUBLE 2/7
36720 DRIFT_VALUE
% Warto$¢ bazowa znosu NEW CONF
_always 0.0 DOUBLE 2/7
38000 MM_ENC_COMP_MAX_POINTS
- Liczba punktoéw posrednich dka kompensacji

interpolacyjnej (SRAM) POWER ON

_always 0,0 0 5000 DWORD 217

6.1.5 Dane nastawcze

Numer Identyfikator danej maszynowej
Jednostka Nazwa, Pozostate dziatanie Stopien ochrony

Sprzet/funkcja  Wart. stand. Wart. min Wart. max Typ danych
41110 JOG_SET_VELO
mm/min Predkos¢ w osi dla JOG natychmiast
_always 0.0 0.0 plus DOUBLE 4/4
41200 JOG_SPIND_SET_VELO
Obr/min edkos¢ dla trybu pracy wrzeciona JOG natychmiast
_always 0.0 0.0 plus DOUBLE 4/4
43210 SPIND_MIN_VELO_G25
Obr/min Progr. warto$¢ graniczna predkosci wrzeciona G25 natychmiast
_always 0.0 0.0 plus DOUBLE 4/4
43220 SPIND_MAX_VELO_G26
Obr/min Progr. warto$¢ graniczna predkosci wrzeciona G26 natychmiast
_always 1000 0.0 plus DOUBLE 4/4
43230 SPIND_MAX_VELO_LIMS
Obr/min Warto$¢ graniczna predkosci wrzeciona z G96 natychmiast
_always 100 0.0 plus DOUBLE 4/4
52011 STOP_CUTCOM_STORE

Reakcja alarmowa przy korekcie promienia narzedzia
i stopie przebiegu natychmiast
- 1 0 1 BOOLEAN 4/4
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6.2 Sygnaly interfejsowe uzytkownika PLC

Ponizsze tablice sygnatéw interfejsowych uzytkownika miedzy PLC i NC
wzgl. na odwrét, sg wykorzystywane przez zintegrowany staty program

uzytkownika.

Sygnaty te mozna wyswietli¢ poprzez status PLC w menu Diagno-

se/IBN/PLC-Status.

6.2.1 Zakresy adreséw

Symbol argumentu Opis Zakres
\Y Dane V0.0 do V99999999.7 (p. nizej)
T Czasy TO do T15
C Liczniki C0 do C31
I Odwzorowanie wejs¢ cyfrowych 10.0do 17.7
Q Odwzorowanie wyj$¢ cyfrowych Q0.0 do Q7.7
M Zapis MO0.0 do M127.7
SM Zapis specjalny SMO0.0 do SMO0.6 (p. nizej)
AC ACCU ACO ... AC3
Tworzenie zakresu V adresow
Oznaczenie typu | Nr zakresu (nr | Zakres czescio- Offset Adresowanie
(nr. modutu da- kanatu, osi) wy
nych)
10 00 0 000 symbolicznie
(10-79) (00-99) (0-9) 000-999) (8 miejsc)
Zapis specjalny definicji bitu (SM) (tylko odczyt)
Bity SM Opis
SM 0.0 Zapisy ze zdefiniowanym sygnatem JEDEN
SM 0.1 Pozycja podstawowa: pierwszy cykl PLC ,1”, nastepne cykle ,0”
SM 0.2 Dane buforowane utracone - obowigzuije tylko w pierwszym cyklu PLC (,0” -
dane o.k., ,1” - dane utracone)
SM 0.3 Power on: pierwszy cykl PLC ,1”, dalsze cykle ,0”
SM 0.4 Takt 60 s (naprzemiennie ,0” przez 30 s, nastepnie ,1” przez 30 s)
SM 0.5 Takt 1 s (naprzemiennie ,0” przez 0,5 s, nastepnie ,1” przez 0,5 s)
SM 0.6 Takt cyklu PLC (naprzemiennie cykl ,0”, nastepnie cykl ,1”)
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Wskazéwka

Wszystkie puste w ponizszych tablicach pola w interfejsie uzytkownika
sg zarezerwowane dla firmy SIEMENS i nie moga by¢ przez uzytkow-
nika zapisywane albo przetwarzane!

Pola oznaczone przez ,0” zawierajg zawsze wartos¢ ,logiczne =",

Prawa dostepu do [r oznacza zakres ,dozwolony tylko odczyt
zmiennych [F'w]  oznacza zakres ,odczyt i zapis”.

6.2.2 Zakres danych remanentnych

1200 Dane remanentne [r/w]
Modut danych Interfejs NCK —» PLC
Bajt Bit 7 Bit6 | Bit5 | Bit4 [ Bit3d [ Bit2 [ Bit1 Bit 0
Dane uzytkownika
14000000
Dane uzytkownika
14000001
Dane uzytkownika
14000002
Dane uzytkownika
14000062
Dane uzytkownika
14000063
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6.2.3 Sygnaty NCK

2600 Sygnaty ogdélne do NCK [r/w]
Modut danych Interfejs PLC —» NCK
Bajt Bit 7 Bit6 [ Bit5 | Bit4 Bit 3 Bit 2 Bit 1 Bit 0
Stopien ochrony Pokwitowanie | Wytaczenie
26000000 wylgczenia awaryjne
4 5 6 7 awaryjnego
16000001
26000002
26000003
2700 Sygnaly ogélne od NCK [r]
Modut danych Interfejs NCK —» PLC
Bajt Bit 7 Bit 6 Bit 5 Bit 4 Bit 3 Bit 2 Bit 1 Bit 0
Wytacz.
27000000 awaryjne
aktywne
27000001
Naped
27000002 gotowy
Alarm Jest alarm
27000003 temperatury NCK
powietrza
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3000 Sygnaly rodzajéw pracy do NCK [r/w]
Modut danych Interfejs PLC — NCK
Bajt Bit 7 Bit 6 Bit 5 Bit 4 Bit 3 Bit 2 | Bit 1 | Bit 0
Rodzaj Rodzaj pracy
30000000 Reset pracy
blokada JOG MDA AUTOM.
zmiany
Funkcja maszyny
30000001
REF TEACH IN
30000002
30000003
3100 Sygnaly rodzajéw pracy od NCK [r]
Modut danych Interfejs NCK —» PLC
Bajt Bit 7 Bit 6 Bit 5 Bit 4 Bit 3 Bit 2 | Bit 1 | Bit 0
Aktywny rodzaj pracy
31000000
READY JOG MDA AUTOM.
Aktywna funkcja maszynowa
31000001
REF TEACH IN
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6.2.4 Sygnaly kanatu

3200 Sygnaty do kanatu NCK [r/w]
Modut danych Interfejs PLC —» NCK
Baijt Bit 7 Bit 6 Bit 5 Bit 4 Bit 3 Bit 2 Bit 1 Bit 0
Uaktywnienie | Uaktywnienie | Uaktywnienie
32000000 posuwu MO1 pracy poje-
pracy prob- dynczymi
nej blokami
Uaktywnienie Uaktywnienie
32000001 testu pro- bazowania
gramu
Uaktywnienie
32000002 maskowania
zdania
32000003
2)
Korekta posuwu
32000004
H G F E D C B A
Korekta przesuwu szybkiego )
32000005
H G F E D C B A
Korekta Korekta Anulowanie Blokada Blokada
32000006 posuwu przesuwu ptaszczyzny wczytywania posuwu
dziata V szybkiego programu
dziata
NC stop osie NC NC stop NC start Blokada
32000007 plus wrzecio- stop na startu NC
no granicy
blokow
Uwagi:

1) + Korekta posuwu dziata

2) + Korekta posuwu

3) +Reczna zmiana predkosci
przesuwu szybkiego
4) + Praca pojedynczymi

blokami

pozycja 0% dziata mimo to.
31 pozycji (Graycode) z 31 danymi maszynowymi
do wyrazania w wielkosciach procentowych

Roéwniez gdy korekta posuwu nie dziata (=100%)

31 pozycji (Graycode) z 31 danymi maszynowymi
do wyrazania w wielko$ciach procentowych
Wybor typu pracy pojedynczymi blokami (SBL1/SBL2) przyciskiem

programowanym (patrz ,Podrecznik uzytkownika”)
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Sygnaly sterowania w osiach w uktadzie wspoétrzednych pbrabianego

przedmiotu
3200 Sygnaty do kanatu NCK [r/w]
Modut danych Interfejs PLC —» NCK
Bait Bit 7 Bit6 | Bit5 | Bit4 | Bit3d | Bit2 [ Bit1 [ Bit0
0$ 1 w uktadzie wspédtrzednych obrabianego przedmiotu
32001000 Przyciski przesuwu Reczna Blokada Posuw stop Uaktywnienie kétka recznego
+ - zZmiana przyciskow
predk. przesuwu 2 1
przes.
szybk.
0$ 1 w uktadzie wspédtrzednych obrabianego przedmiotu
32001001 Funkcja maszyny
w sposob 1000 INC 100 INC 10 INC 1INC
ciagty
32001002
32001003
0O$ 2 w uktadzie wspétrzednych obrabianego przedmiotu
32001004 Przyciski przesuwu Reczna Blokada Posuw stop Uaktywnienie kotka recznego
+ - zZmiana przyciskow
predk. przesuwu 2 1
przes.
szybk.
0$ 2 w uktadzie wspédtrzednych obrabianego przedmiotu
32001005 Funkcja maszyny
w sposob 1000 INC 100 INC 10 INC 1INC
ciagty
32001006
32001007
O$ 3 w uktadzie wspétrzednych obrabianego przedmiotu
32001008 Przyciski przesuwu Reczna Blokada Posuw stop Uaktywnienie kotka recznego
+ - zZmiana przyciskow
predk. przesuwu 2 1
przes.
szybk.
0Os$ 3 w uktadzie wspétrzednych obrabianego przedmiotu
32001009 Funkcja maszyny
w sposob 1000 INC 100 INC 10 INC 1INC
ciagty
32001010
32001011
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Sygnaly statusu od kanatu NC

3300 Sygnaty od kanatu NCK [r]
Modut danych Interfejs NCK —» PLC
Baijt Bit 7 Bit 6 Bit 5 Bit 4 Bit 3 Bit 2 Bit 1 Bit 0
MO / M1
33000000 aktywne
Test progra- M2 / M30 | Poszukiwanie Posuw na Bazowanie
33000001 | mu aktywny aktywne | bloku aktyw- obrot ak- aktywne
ne tywny
33000002
Stan kanatu Stan programu
33000003 reset przerwa aktywny anulowany przerwa | zatrzymanie | oczekiwanie | przebieg
Jest alarm Jest alarm Wszystkie | Wszystkie
33000004 NCK z za- NCK spe- osie za- osie bazo-
trzymaniem | cyficzny dla trzymane wane
obrobki kanatu
33000005
33000006
33000007
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Sygnaly statusu osi w uktadzie wspoétrzednych obrabianego przedmiotu

3300 Sygnaty od kanatu NCK [r]
Modut danych Interfejs NCK - PLC
Bait Bit 7 Bt6 | Bit5 | Bit4 | Bit3 | Bit2 [ Bit1 |  BitO
Os$ 1 w uktadzie wspotrzednych obrabianego przedmiotu
33001000 Polecenie]Jruchu Kotko reczne aktywne
plus minus 2 1
0$ 1 w uktadzie wspétrzednych obrabianego przedmiotu
33001001 Funkcja maszyny
W sposob 1000 INC 100 INC 10 INC 1INC
ciagly
33001002
33001003
Os$ 2 w uktadzie wspotrzednych obrabianego przedmiotu
33001004 Polecenieﬂruchu Kotko reczne aktywne
plus minus 2 | 1
0$ 2 w uktadzie wspétrzednych obrabianego przedmiotu
33001005 Aktywna funkcja maszyny
w sposob 1000 INC 100 INC 10 INC 1INC
ciagly
33001006
33001007
Os$ 3 w uktadzie wspotrzednych obrabianego przedmiotu
33001008 Polecenieﬂruchu Kotko reczne aktywne
plus minus 2 | 1
0O$ 3 w uktadzie wspétrzednych obrabianego przedmiotu
33001009 Aktywna funkcja maszyny
w sposob 1000 INC 100 INC 10 INC 1INC
ciagly
33001010
33001011
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Przekazanie funkcji pomocniczej od kanatu NC

2500 Funkcje pomocnicze od kanatu NCK [r]
Modut danych Interfejs PLC
Bajt Bit 7 Bit 6 Bit 5 Bit 4 Bit 3 Bit 2 Bit 1 Bit 0
Zdekodowana
25000000 funkcja M
0-99
zmiana
Funkcja T 1

25000001 zmiana
250000002
25000003
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Dekodowane sygnalty M (M0 - M99)

2500 Funkcje M od kanatu NCK [r]
Modut danych Interfejs NCK
Bait Bit 7 Bt6 | Bit5 | Bit4 | Bitd | Bit2 [ Bit1 Bit 0
Dynamiczne funkcje M
25001000 M7 M6 M5 M4 M3 M2 M1 MO
Dynamiczne funkcje M
25001001 M15 M14 M13 M12 M11 M10 M9 M8
Dynamiczne funkcje M
25001002 M23 M22 M21 M20 M19 M18 M17 M16
Dynamiczne funkcje M
25001012 M99 M98 M97 M96
25001013
25001014
25001015
Uwagi:
+ Statyczne funkcje M uzytkownik PLC musi sam tworzy¢ z dynamicznych funkcji M.
+ Dynamiczne funkcje M sg dekodowane przez program podstawowy (MO0 do M99)
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Przekazane funkcje T

2500 Funkcje T od kanatu NCK [r]
Modut danych Interfejs PLC
Bait Bit 7 Bit6 | Bits5 | Bit4 | Bita | Bit2 | Bit1 | Bit0
Funkcja T 1 (DINT)

25002000
25002004
25002008
25002012
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6.2.5 Sygnaly osi/ wrzeciona
Sygnaty do osi / wrzeciona

Wspoblne sygnaly do osi / wrzeciona

3800-3803 Sygnaly do osi/wrzeciona [r/w]
Modut danych Interfejs PLC —> NCK
Bait Bit 7 Bit 6 | Bit5 | Bit4 | Bit 3 | Bit2 [ Bit1 | Bito
380x0000
H G F E D C B A
Korekta System pomiaru poto- Blokada
380x0001 dziata zenia 1 osi/wrzeciona
Zaciskanie w Reset Zezwolenie
380x0002 trakcie pozostatej | dla regula-
drogi / tora
wrzeciona
Ograniczenie
380x0003 predkosci /
predk. obr.
wrzeciona
Przyciski przesuwu Reczna Blokada Posuw stop, Uaktywnienie kotka
380x0004 zmiana przyciskdw | wrzeciono recznego
plus minus predk. przesuwu stop 2 1
przesuwu
szybkiego
Funkcja maszyny
380x0005 W sposob 1000 100 10 1
ciagly INC INC INC INC
380x0006
380x0007
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Sygnaty do osi
3800-3802 Sygnaty do osi [r/w]
Modut danych Interfejs PLC —» NCK
Bait Bit 7 Bit 6 Bit 5 Bit 4 Bit3 | Bit2 Bit 1 |  BitO
380x1000 Zwioka 2. programowy wytgcznik Sprzetowy wytgcznik
(08) bazowania krancowy krancowy
do punktu plus minus plus minus
odniesienia
380x1001
(0$)
380x1002
(08)
380x1003
(08)
Sygnaty do wrzeciona
3803 Sygnaly do wrzeciona [r/w]
Modut danych Interfejs PLC —» NCK
Bajt Bit 7 Bit 6 Bit 5 Bit 4 Bit 3 Bit 2 | Bit 1 | Bit 0
Przektadnia Rzeczywisty stopien przektadni
38032000 jest przeta-
(wrzeciono) czona C B A
Odwrécenie Korekta
38032001 M3/M4 posuwu
(wrzeciono) obowigzuje
dla wrze-
ciona
38032002 | Zadany kierunek obrotéw | Predk. obr. | Ruch wah-
(wrzeciono) | w lewo w prawo ruchu liwy przez
wahliwego PLC
38032003 Korekta wrzeciona
(wrzeciono)
H G F E D C B A
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Sygnatly ogéine od osi / wrzeciona

3900...3903 Sygnaty od osi/wrzeciona [r]
Modut danych Interfejs NCK - PLC
Baijt Bit 7 Bit 6 Bit 5 Bit 4 Bit 3 Bit 2 Bit 1 Bit 0
390x0000 Pozycja uzyskana Bazowano / Czestotliwos¢ Wrzeciono
z zatrzyma- z zatrzyma- synchronizowano graniczna / nie 0$
niem doktad- | niem doktad- 1 przetwornika
nym dokfad- | nym zgrubnie przekroczona
nie
390x0001 Regulator Regulator Regulator | O$ / wrzeciono
pradu aktyw- predkosci potozenia stoi (n < Npmin)
ny obrotowej aktywny
aktywny
390x0002
390x0003
Polecenie ruchu pokretto aktywne
390x0004
plus minus 2 1
390x0005 Aktywne funkcje maszyny
W sposob 1000 100 10 1
ciagly INC INC INC INC
390x0006
390x0007
Sygnaly od osi
3900...3903 Sygnatu od osi [r]
Modut danych Interfejs NCK —» PLC
Bajt Bit 7 Bit 6 Bit 5 Bit 4 Bit 3 Bit 2 Bit 1 Bit 0
390x1000
(08)
390x1001
(0$)
390x1002 Impuls
(08) smarowania
390x1003
(0$)
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Sygnaty od wrzeciona

3903 Sygnaty od wrzeciona [r]
Modut danych Interfejs NCK - PLC
Baijt Bit 7 Bit 6 Bit 5 Bit 4 Bit 3 Bit 2 | Bit 1 | Bit 0
39032000 Przetaczenie Zadany stopien przektadni
przektadni
Cc B A
Rzeczywisty Wrzeciono Zadana Zadana Granica
39032001 kierunek w zakresie predkosé predkosé predkosci
(wrzeciono) | obrotéw (w zadanym obrotowa obrotowa obrotowej
prawo) zwigkszona | ograniczona | przekroczona
39032002 Aktywny rodzaj pracy wrzeciona Gwintowanie
(wrzeciono) Praca Ruch Pozycjono- otworu bez
sterowana wahliwy wanie oprawki wy-
réwnawczej
39032003
(wrzeciono)

6.2.6 Sygnaty od/do MMC

Sygnaty od MMC stuzace do wplywania na program (zakres remanentny)
(patrz tez sygnaty do kanatu V32000000)

1700 Sygnaty MMC [r]
Modut danych Interfejs MMC — PLC
Baijt Bit 7 Bit 6 Bit 5 Bit 4 Bit 3 Bit 2 Bit 1 Bit 0
17000000 Posuw MO1 wy-
(MMC - pracy brany
PLC) probnej
wybrany
17000001 Korekta
(MMC —» przesuwu
PLC) szybkiego
wybrana
17000002 Maskowanie
(MMC — bloku wy-
PLC) brane
17000003
(MMC —>
PLC)
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Dynamiczne sygnaty BA od MMC

1800 Sygnaty od MMC [r]

Modut danych Interfejs MMC — PLC

Bajt Bit 7 Bit 6 Bit 5 Bit 4 Bit 3 Bit 2 Bit 1 Bit 0

18000000

Funkcja maszyny

18000001
TEACH IN

18000002

18000003

Ogodlne sygnaty wyboru / statusu od MMC (zakres remanentny)

1900 Sygnaty MMC [r]

Modut danych Interfejs MMC — PLC

Bajt Bit 7 Bit 6 Bit 5 Bit 4 Bit 3 Bit 2 Bit 1 Bit 0

19001000
(MMC -
PLC)

19001001
(MMC —
PLC)

19001002
(MMC —
PLC)

P
N

19001003 umer osi dla kétka recznego

(MMC — | O$ maszy-
PLC) ny B A

pd

19001004 umer osi dla kotka recznego 2

(MMC -
PLC) B A

19001005
(MMC -
PLC)

19001006
(MMC —
PLC)
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Sygnaty sterowania do pulpitu obstugi (zakres remanentny)

1900 Sygnaly do pulpitu obstugi [r/w]
Modut danych Interfejs PLC »> MMC
Bajt Bit 7 Bit 6 Bit 5 Bit 4 Bit 3 Bit 2 Bit 1 Bit 0
Blokada
19005000 przyciskow
pulpitu
operatora
19005001
19005002
19005003
6.2.7 Sygnaly pulpitu sterowniczego maszyny (sygnalty MSTT)
Sygnalty statusu od MSTT
1000 Sygnaly od MSTT [r]
Modut danych Interfejs MSTT — PLC
Bajt Bit 7 Bit 6 Bit 5 Bit 4 Bit 3 Bit 2 Bit 1 Bit 0
#8 #7 #6 #5 #4 #3 #2 #1
10000000 JOG INC wolny wolny wolny wolny wolny wolny
#16 #15 #14 #13 #12 #11 #10 #9
10000001 | przycisk osi | Start wrze- | Stop wrze- | Start wrze- MDA SBL AUTO REF
ciona ciona ciona
#24 #23 #22 #21 #20 #19 #18 #17
10000002 | przycisk osi | przycisk osi | przycisk osi | przycisk osi | przycisk osi | przycisk osi | przycisk osi | przycisk osi
#27 #26 #25
10000003 ,0” ,0” ,0” ,0” ,0” NC-START | NC-STOP | NC-RESET
Korekta posuwu
10000004 ,0” ,0” ,0” E D C B A
Korekta wrzeciona
10000005 ,0” ,0” ,0” E D C B A
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Sygnaly sterowania do MSTT

1100 Sygnaty do MSTT [r/w]
Modut danych Interfejs PLC —» MSTT
Baijt Bit 7 Bit 6 Bit 5 Bit 4 Bit 3 Bit 2 Bit 1 Bit 0
L6 L5 L4 L3 L2 L1
11000000
11000001
6.2.8 Dane maszynowe
Wartosci INT (MD 14510 USER_DATA_INT)
4500 Sygnaty od NCK [r]
Modut danych Interfejs NCK » PLC
Bajt | | | | |  BitO
45000000 Warto$¢ wewnetrzna (WORD/ 2 baijty)
45000002 Warto$¢ wewnetrzna (WORD/ 2 baijty)
45000004 Warto$¢ wewnetrzna (WORD/ 2 baijty)
45000006 Warto$¢ wewnetrzna (WORD/ 2 baijty)
45000060 Wartos$¢ wewnetrzna (WORD/ 2 baijty)
45000062 Warto$¢ wewnetrzna (WORD/ 2 baijty)
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Wartosci heksagonalne (MD 14512 USER_DATA_HEX)

4500 Sygnaty od NCK [r]
Modut danych Interfejs NCK » PLC
Bajt | | | |

Warto$¢ hexa (BYTE)

45001000
Wartos$¢ hexa (BYTE)

45001001
Wartos$¢ hexa (BYTE)

45001002
Warto$¢ hexa (BYTE)

45001003
Warto$¢ hexa (BYTE)

45001030
Wartos$¢ hexa (BYTE)

45001031

Wartosci FLOAT (MD 14514 USER_DATA_FLOAT)

4500 Sygnaty od NCK [r]
Modut danych Interfejs NCK —» PLC
Bajt [ | | |
45002000 Warto$¢ Float (REAL/4 Byte)
45002004 Warto$¢ Float (REAL/4 Byte)
45002008 Warto$¢ Float (REAL/4 Byte)
45002012 Warto$¢ Float (REAL/4 Byte)
45002016 Warto$¢ Float (REAL/4 Byte)
45002020 Warto$¢ Float (REAL/4 Byte)
45002024 Warto$¢ Float (REAL/4 Byte)
45002028 Warto$¢ Float (REAL/4 Byte)
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Wartosci HEX-BYTE (MD 14516 USER_DATA_PLC_ALARM)

4500 Sygnaty od NCK [r]
Modut danych Interfejs NCK - PLC
Bait I | | I |
45003000 Alarm jako reakcja / kryterium kasowania alarm 700000
45003001 Alarm jako reakcja / kryterium kasowania alarm 700001
45003002 Alarm jako reakcja / kryterium kasowania alarm 700002
45003031 Alarm jako reakcja / kryterium kasowania alarm 700031

6.2.9 Alarm uzytkownika

Uaktywnienie alarmu

1600 Uaktywnienie alarmu [r/w]
Modut danych Interfejs PLC — MMC
Bait Bit 7 Bit6 | Bit5 | Bit4 | Bita | Bit2 [ Bit1 [ Bit0
Uaktywnienie alarmu nr
16000000 700007 700006 700005 700004 700003 700002 700001 700000
Uaktywnienie alarmu nr
16000001 700015 700014 700013 700012 700011 700010 700009 700008
Uaktywnienie alarmu nr
16000002 700023 700022 700021 700020 700019 700018 700017 700016
Uaktywnienie alarmu nr
16000003 700031 700030 700029 700028 700027 700026 700025 700024
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Zmienne dla alarmu

1600 Zmienne dla alarmu [r/w]
Modut danych Interfejs PLC »> MMC
Bait Bit 7 Bt6 | Bit5 | Bit4 | Bit3 | Bit2 | Bit1 |  BitO
16001000 Zmienna dla alarmu 700000
16001004 Zmienna dla alarmu 700001
16001008 Zmienna dla alarmu 700002
16001116 Zmienna dla alarmu 700029
16001120 Zmienna dla alarmu 700030
16001124 Zmienna dla alarmu 700031

Aktywne reakcje na alarm

1600 Aktywna reakcja na alarm [r]
Modut danych Interfejs PLC -»> MMC
Baijt Bit 7 Bit 6 Bit 5 Bit 4 Bit 3 Bit 2 Bit 1 Bit 0
Wytgczenie Blokada Blokada Blokada
16002000 PLC-STOP awarjne posuwu we | wczytywania | startu NC
wszystkich
osiach

16002001
16002002
16002003
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6.3 Program uzytkownika PLC dla toczenia UPGMTURN

Ogodlnie

Program uzytkownika PLC UPGMTURN jest zaprojektowany dla tokarki
z tréjfazowym silnikiem wrzeciona, 2 osiami z silnikami krokowymi

i jednym nosnikiem narzedzi zawierajagcym 4 do 6 narzedzi. Program ten
mozna parametryzowac poprzez dane maszynowe PLC w celu dopaso-
wania do danej maszyny.

Przy wysytce SINUMERIK 802C jest on juz zawarty w pamieci fleszowej
sterowania.

Do programowania PLC stuzy Programming Tool PLC 802. W tym Pro-
gramming Tool jest zawarty program PLC UPGMTURN jako projekt
przyktadowy (pamietajcie: wersja UPGMTURN w Tool nie musi by¢
zgodna z wersjg w sterowaniu!).

Umozliwia to uzytkownikowi uzycie tego projektu PLC jako bazy dla
wiasnego projektu PLC.

6.3.1 Funkcjonowanie

Przetwarzanie sy-
gnatéw obstugo-
wych

Sterowanie wyla-
czeniem awaryjnym

Sterowanie osi

6-122

Program uzytkownika PLC (UPGMTURN) przetwarza wszystkie nie-
zbedne sygnaty od i do NC i pulpitu sterowniczego maszyny (MCP),
nadzoruje funkcje wytaczenia awaryjnego. W UPGMTURN sg przetwa-
rzane sygnaly osi i wrzeciona, prowadzone jest sterowanie nosnikiem
narzedzi jak tez chtodziwem i srodkiem smarowym.

o Interfejsy
- Sygnaty HMC (Human Machine Communication)
- Sygnaty MCP (pulpit sterowniczy maszyny)
- Sygnaty NCK

e  Przetwarzane sygnaty
- Start i stop NC
- Start i stop wrzeciona
- Jog (X+, X-, Z+, Z- i reczna zmiana predkosci przesuwu szybkie-
go)
Synchronizowanie wytgczenia awaryjnego, kwitowanie wytgczenia awa-
ryjnego i sygnaty alarmowe ,RESET” od obrabiarki.

e Zezwolenie dla osi
o  Nadzdr sprzetowych wytacznikdéw krancowych

o  Przetwarzanie sygnatu od zderzaka bazowego do punktu odniesie-
nia
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Sterowanie wrzecio-
nem

Sterowanie nosni-
kiem narzedzi

Sterowanie chtodzi-
wem

Sterowanie srod-
kiem smarujacym

Programowany i reczny start i stop wrzeciona

Hamulec wrzeciona

2-stopniowe sterowanie predkoscig wrzeciona

Reczna zmiana narzedzia

Programowana zmiana narzedzia

Sterowanie czasem zacisku nosnika narzedzi

Reczne sterowanie chtodziwem ,wt.” i ,wyt.”
Programowane sterowanie chtodziwem ,wt.” i ,wyt.”
Reczne smarowanie srodkiem smarujagcym ,wt.” i ,wyt.”

Czasowe sterowanie srodkiem smarujgcym ,wt.” i ,wyt.”
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6.3.2 Dane maszynowe PLC

Dane maszynowe PLC do projektowania programu uzytkownika sg
wprowadzane na pulpicie obstugi pod menu ,Parameter / parametry”. Za-
jetosé danych maszynowych PLC do parametryzowania programu uzyt-
kownika PLC jest opisana w ponizszych tablicach. Przy uruchamianiu
SINUMERIK 802C dane maszynowe PLC muszg zosta¢ ustawione od-
powiednio do obrabiarki. Parametry obowigzuja po nastepnym zrestarto-
waniu (POWER-ON).

Znaczenie wszystkich 16 wejs¢ i 16 wyj$¢ wariantu podstawowego ste-
rowania SINUMERIK 802C mozna ustali¢ przy pomocy nastepujacych
parametrow:

MD 14512 USER _DATA HEX
Dana maszynowa VB45001000-VB45001011
Bajt Bit 7 Bit6 | Bit5 [ Bit4 [ Bit3 | Bit2 [ Bit1 ] Bit 0
Wejscie obowigzujace
[0] EO.7 E0O6 | EO5 | E04 | EO03 | E02 | EO01 | EO00
Wejscie obowigzujace
[1] E1.7 E16 | E15 | E14 | E13 | E12 | E11 | E10
Wejscie 0-aktywne
2] E0.7 E06 | EO5 | E04 | EO03 | E02 | EO01 | EO00
Wejscie 0-aktywne
3] E1.7 E16 | E15 | E14 | E13 | E12 | E11 | E10
Wyjscie obowigzujace
[4] A0.7 A0O6 | A05 | A04 | A03 | A02 | A01 | A00
Wyjscie obowigzujgce
[5] A1.7 A16 | A15 | A14 | A13 | A12 | A11 | A10
Zarezerwowano
[6] | | |
Zarezerwowano
[7] | | |
Obowigzuje przycisk klienta MCP
8] K7 K6 | K5 | K4 | K3 | K2 | K1 | KO
Obowigzuje przycisk klienta MCP
[9] | | | |
[10] | | | | | |
Konfiguracja maszyny
[11] Reczna Usytuowanie
zmiana przyciskow
predk. osi X
aktywna
Wejscie obowigzujace: 0 - maskowanie wejscia nie uzywanego
1 - wejscie jest uzywane
Wyijscie obowigzujgce: 0 - maskowanie wyjscia nie uzywanego
1 - wyjscie jest uzywane
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Wejscie 0-aktywne 0 - Wszystkie sygnaty pracujg standar-
dowo z pozytywng logika, tzn. logicz-
ne 1 - aktywne (24V)

1 - Przy przytaczeniu do systeméw z lo-
gika negatywna, tzn. logiczne 0 - ak-

tywne (0V)
Przycisk klienta MCP 0 - Maskowanie nie uzywanych przyci-
obowigzujacy skow klienta pulpitu sterowniczego
maszyny

1 - Przycisk klienta na pulpicie sterowni-
czym maszyny jest uzywany

Konfiguracja maszyny: (bit0) Usytuowanie przyciskéw osi X na MCP
0 - Narzedzie za osig toczenia

O®0O
(262
OO
1 - Narzedzie przed osig toczenia
OO0
B[C3.

(bit4) Reczna zmiana predkosci aktywna
0 - nie aktywne
1 - aktywne (V38030001.7=1)

Dana maszynowa VW45000000 - VW45000008
INDEX Int (2 bajty)

[0] Pozycje nosnika narzedzi (4 albo 6)

[1] Czas zacisku nosnika narzedzi (jednostk: 100 ms)

[2] Czas trzymania hamulca wrzeciona

[3] Czestotliwo$¢ smarowania (jednostka: 1 min)

[4] Czas smarowania (jednostka: 100 ms)

MD14510[0]: pozycje nosnika narzedzi:

Liczba pozycji musi wynosi¢ 4 albo 6, w przeciwnym przypadku no-
$nik narzedzi nie zostanie rozpoznany.

MD14510[1]: czas zacisku nosnika narzedzi:

Zadanie czasu cofania no$nika narzedzi do zacisniecia, jako wielo-
krotnos¢ 100 ms.
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MD14510[2]: czas trzymania hamulca wrzeciona:

Okres czasu dla aktywizacji hamulca wrzeciona, jako wielokrotnosc¢
100 ms.

Hamulec wrzeciona jest uaktywniany przez ,wrzeciono stop” od pulpi-
tu sterowniczego maszyny albo przez funkcje M05 w programie ob-
robki NC.

MD14510[3]/[4]: czestotliwo$¢ smarowania

Dla smarowania automatycznego jest wprowadzana czestotliwosé
smarowania jako wielokrotno$¢ 1 minuty i czas trwania smarowania
jako wielokrotnos¢ 100 ms.

6.3.3 Konfiguracja wejs¢ i wyjs¢

W ponizszych tablicach pokazano zajetos¢ wejs¢, wyjs¢ i przyciskow
pulpitu sterowniczego maszyny oraz ich zastosowanie w UPGMTURN.
Nie potrzebne sygnaty moga by¢ maskowane poprzez dane maszynowe
PLC.

Wskazéwka

Przy instalowaniu SINUMERIK 802C w maszynie musi nastgpi¢ zajetos¢
wejs¢ i wyjs¢ doktadnie tak, jak opisano w tablicy.
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Tablica 4-11 Opis sygnatow

Opis sygnatow

Wejscia X2003
EQ.0 Nosnik narzedzi pozycja: T1
EO0.1 Nosnik narzedzi pozycja: T2
E0.2 Nosnik narzedzi pozycja: T3
E0.3 Nosnik narzedzi pozycja: T4
E0.4 Nosnik narzedzi pozycja: TS
EQ0.5 Nosnik narzedzi pozycja: T6
E0.6 Nosnik narzedzi zacisniety
EQ.7 Wejscie alarmu
X2004
E1.0 Wytacznik krancowy X+
E1.1 Wytacznik krancowy Z+
E1.2 Wytacznik krancowy X-
E1.3 Wytacznik krancowy Z-
E1.4 Zderzak bazowy X
E1.5 Zderzak bazowy Z
E1.6 Napedy krokowe gotowe
E1.7 Wyltgczenie awaryjne
MCP Przyciski klienta
User K1: zmniejszenie predkosci wrzeciona <<
User K2: ruch impulsowy wrzeciona
User K3: zwiekszenie predkosci wrzeciona >>
User K4: reczna zmiana narzedzia
User K5: start smarowania recznego
User K6: chtodzenie ,wt./wyt.” (przetacznik toggle)
User K7: wylgczenie wyjscia alarmu
User K8: nie zajete
User K9: nie zajete
User K10: nie zajete
Wyjscia X2005
A0.0 Start wrzeciona zgodnie z ruchem wskazowek zegara (kierunek obrotow M3)
AO0.1 Start wrzeciona przeciwnie do ruchu wskazéwek zegara (kierunek obrotow M4)
A0.2 Stop wrzeciona z hamowaniem
A0.3 Sterowanie chtodziwem
A0.4 Silnik nosnika narzedzi zgodnie z ruchem wskazéwek zegara (do przodu)
A0.5 Silnik nosnika narzedzi przeciwnie do ruchu wskazéwek zegara (do tytu)
A0.6 Sterowanie smarowaniem
AQ.7 Wyjscie alarmu
X2006
M41 M42 M43 M44
A1.0 | Stopien predkosci wrzeciona 1 v N
A1 Stopien predko$ci wrzeciona 2 N, N
A1.2 Stopien predko$ci wrzeciona 3 + N,
A1.3 | Stopien predkosci wrzeciona 4 N N
A14 Predkos¢ wrzeciona 1 (do wyswietlenia)
A1.5 Predkos¢ wrzeciona 2 (do wyswietlenia)
A1.6 Predkos¢ wrzeciona 3 (do wyswietlenia)
A1.7 Predkos¢ wrzeciona 4 (do wyswietlenia)
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Opis sygnatéw wej-
$ciowych

6-128

UPGMTURN wspiera tylko te nosniki narzedzi, w przypadku ktérych
dla kazdej pozyciji jest tylko jedno wyjscie, tzn. nie ma przetwornika
bezwzglednego. E0.0 do E0.5 sg potaczone z nosnikiem narzedzi.
W przypadku wykonan z tylko 4 pozycjami wejscia E0.4, E0.5 mu-
sz by¢ zaznaczone jako nie funkcjonujace.

W przypadku nosnikdw narzedzi, ktére dajg sygnat ,nosnik narzedzi
zacisniety”, sygnat ten powinien by¢ przytozony do EO.6,
w przeciwnym przypadku EO.6 jest zaznaczane jako nie funkcjonu-

jace.

System wymaga dla kazdej osi sprzetowego wytgcznika krancowe-
go dla obydwu kierunkow (+/-). Sygnaty od wytgcznikéw kranco-
wych sg nadzorowane przez NCK we wszystkich rodzajach pracy.
W przypadku przejechania wytacznika kraricowego wszystkie osie
sg zatrzymywane i tylko w osi, w ktérej nastgpito zadziatanie wy-
tacznika krancowego, mozna w JOG wykonac ruch

w przeciwnym kierunku.

Do bazowania do punktu odniesienia (bazowanie zwloczne) jest
potrzebny wytacznik krzywkowy na wejsciach E1.4 dla osi X i E1.5
dla osi Z. Poza tym wytgacznik punktu odniesienia (BERO) musi zo-
sta¢ przytaczony do wejscia NCK (X20) w celu doktadnego nasta-
wienia punktu odniesienia.

Sygnat gotowos$ci napedéw jest przyktadany do wejscia E1.6. Gdy
tylko nastgpi sygnat logiczne zero, jest wyzwalany alarm 700003.

Wejscie alarmu moze zosta¢ wykorzystane dla sygnatéow alarmow
od obrabiarki, np. przekaznik nadzoru temperatury itp. Dziatanie jest
takie same jak w przypadku wytgczenia awaryjnego.
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UPGMTURN
Przyciski funkcyjne
pulpitu sterownicze-
go maszyny (przyci-
ski klienta)

Rysunek 6-1 Uktad przyciskow

e #1: zmniejszenie predkosci wrzeciona <<
#3: zwiekszenie predkosci wrzeciona >>
UPGMTURN jest zaprojektowany do sterowania wrzecionem z 4
stopniami predkosci. Sg one wybierane z programu obrébki przy
pomocy M41, M42, M43, M44 albo nastawiane w drodze recznego
wyboru predkosci wrzeciona na MCP przy pomocy przyciskow klien-
ta #1 wzgl. #3. (Opis szczegotowy w punkcie 5.1 Opis logiki)

e  #2: Jog wrzeciona: ruch impulsowy (tylko w rodzaju pracy JOG)
Wrzeciono obraca sie w kierunku M3 z najmniejszg predkoscia. Ta
funkcja jest dostepna tylko w rodzaju pracy JOG.

e #4: Reczna zmiana narzedzia (tylko w rodzaju pracy JOG)
Przycisk #4 jest tak dlugo naciskany, az nosnik narzedzi uzyska zg-
dang pozycje. Po puszczeniu przycisku UPGMTURN automatycznie
uruchamia proces zaciskania. Przy krotkim nacisnieciu #4 nosnik
narzedzi jest poruszany o jedng pozycje
i zaciskany. Czas procesu zaciskania jest nastawiany w danej ma-
szynowej PLC.

e  #5: Recznie uruchomiony proces smarowania
Po nacisnieciu przycisku #5 jest uaktywniany sygnat wyjsciowy
smarowania dla jednego przedziatu czasowego (nastawianie
w danych maszynowych PLC).

e  #6: wlgczenie/wylaczenie chiodziwa (przycisk Toggle, tylko
w rodzaju pracy JOG)

e  #16: Wylaczenie wyjscia alarmu
Po usunieciu przyczyny alarmu mozna przy pomocy #16 wytaczy¢
aktywnos¢ wyjscia alarmu (A0.7) (pokwitowanie alarmu).

SINUMERIK 802C Uruchomienie 04.00 6- 129

6FC5597-3AA20-0AP1



Aneks techniczny

Opis sygnatéw wyj-

$ciowych

6-130

e A0.0

e A0.1

e A0.2

Zestyk sterujacy wrzeciono zgodnie z ruchem wskazowek

zegara (kierunek obrotow M3)

Zestyk sterujacy wrzeciono przeciwnie do ruchu wska-
zéwek zegara (kierunek obrotow M4)

Hamulec wrzeciona aktywny dla jednego przedziatu (na-
stawianie w MD PLC)

W przypadku wrzecion z tylko jednym kierunkiem obrotéw wyjscie A0.1
musi by¢ maskowane.

o A1.0, A1.1, A1.2, A1.3: sygnaty sterujgce - stopnie predkosci wrze-

ciona
M41 M42 M43 M44
A1.0 N \
A1.1 N \
A1.2 N \
A1.3 N \

Sygnaty te mogg by¢é stosowane do wyboru stopnia predkosci w przy-
padku 2-stopniowego silnika trojfazowego i/albo do przetgczania
przektadni.

1. Gdy 1-stopniowy silnik tréjfazowy jest stosowany jako naped wrze-
ciona, A1.0, A1.1, A1.2, A1.3 muszg by¢ maskowane

2. Gdy 2-stopniowy silnik tréjfazowy jest stosowany jako naped wrze-
ciona, A1.0, A1.1 sg uzywane, A1.2, A1.3 muszg by¢ maskowane.

A1.4,A15,A1.6, A1.7:

Wyswietlanie stopni predkosci wrzeciona (moze by¢ maskowane, gdy
nie jest potrzebne).

M41 M42 M43 M44
A14 \

A1.5 \

A1.6 N

A17 N

e A0.3 Wyjscie sterowania chtodziwem

e A0.4 Wyjscie sterowania nosnikiem narzedzi (do przodu)
e A0.5 Wyjscie sterowania no$nikiem narzedzi (wstecz).

e A0.6 Wyjscie sterowania instalacjg smarowania

e AO0.7 Wyjscie alarmu, ten sygnat moze by¢ stosowany do sterowania

napedami krokowymi albo do sygnalizaciji.
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6.3.4 Opis logiki

Sterowanie wrzecio-

na

e Sygnaly wejsciowe:
MO03, M04, MO05,
M41, M42, M43, M44
Wrzeciono CW, CCW,
STOP
Wrzeciono ->>
Wrzeciono<<-

e  Sygnaly wyjsciowe:
Wrzeciono CW
Wrzeciono CCW
Hamulec wrzeciona
Wrzeciono predk. 1
Wrzeciono predk. 2
Wrzeciono predk. 3
Wrzeciono predk. 4

¢ UPGMTURN sterowanie

z programu obrébki
z programu obrébki

Z pulpitu sterowniczego maszyny
z pulpitu sterowniczego maszyny
z pulpitu sterowniczego maszyny

Warunek

Wynik

Rodzaj pracy AUTO M03 aktywny

Rodzaj pracy JOG przycisk wrzeciono CW nacisniety
Rodzaj pracy JOG przycisk wrzeciono Jog (K2)
nacisniety

e  Wrzeciono CW (A0.0) aktywne
e  Wrzeciono CCW (A0.1) aktywne

Rodzaj pracy AUTO MO05 aktywny
Rodzaj pracy JOG przycisk wrzeciono STOP
nacisniety

e  Wrzeciono CCW (A0.1) aktywne
e  Wrzeciono CW (A0.0)

Rodzaj pracy AUTO MO05 aktywne
Rodzaj pracy JOG przycisk wrzeciono STOP
nacisniety

e  Hamulec wrzeciona (A0.2) aktywny, dla

przedziatu jak wpisano w MD PLC
e  Wrzeciono CW i CCW nieaktywne

e W rodzaju pracy AUTO predko$¢ wrzeciona sterowana M41 M42 M43 M44
przez M41, M42, M43, M44 A1.0 N V
Al v N
A1.2 J N
A13 v N
e Rodzaj pracy JOG, gdy jest nacisniety przycisk jak M41 | Jest uaktywniana najmniej-
wrzeciono Jog sza predkos¢
W rodzaju pracy JOG predkos¢ wrzeciona przycisk >> i Stopien predk. 1 (odpow. do M41)
predkos$¢ wrzeciona przycisk << sterujg wewnetrznym —>>  Stopien predk. 2 (odpow. do M42)

wskaznikiem do zmiany stopni predkosci jak w rodzaju pracy
AUTO

Stopien predk. 3 (odpow. do M43)
Stopien predk. 4 (odpow. do M44)

W przypadku stopnia predkosci 1
W przypadku stopnia predkosci 2
W przypadku stopnia predkosci 3
W przypadku stopnia predkosci 4

A1.4 aktywne; A1.5, A1.6, A1.7 nieaktywne
A1.5 aktywne; A1.4, A1.6, A1.7 nieaktywne
A1.6 aktywne; A1.4, A1.5, A1.7 nieaktywne
A1.4 aktywne; A1.4, A1.5, A1.6 nieaktywne

Uwaga: Y oznacza ,aktywne”

CW = zgodnie z ruchem wskazéwek zegara

CCW = przeciwnie do ruchu wskazéwek zegara
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Sterowanie nosni-
kiem narzedzi

Sterowanie chtodzi-
wem

6-132

Sygnaty wejsciowe

EO0.0, EO.1, EO.2, EO0.3, E0.4, EQ.5 pozycje nosnika narzedzi

E0.6 nosnik narzedzi ,w pozycji”

funkcja T (numer narzedzia) w programie obrébki
reczna wymiana narzedzi na pulpicie sterowniczym maszyny (K4)

Sygnaty wyjsciowe:
nosnik narzedzi CW
nosnik narzedzi CCW

UPGMTURN sterowanie

(A0.4)
(A0.5)

Warunek

Wynik

W rodzaju pracy AUTO T .
(0<=T<=5) jest nieréwne ak-
tualnej pozycji nosnika na-
rzedzi

Nosnik narzedzi CW aktywny
az wybrana pozycja nosnika na-
rzedzi zostanie rozpoznana na
wejsciach, nastepnie nosnik na-
rzedzi CCW jest aktywne

w przedziale nastawionym

w danych maszynowych PLC.

W rodzaju pracy JOG jest .
nacisniety przycisk reczna
zmiana narzedzia .
Gdy tylko przycisk zostat
puszczony

W rodzaju pracy JOG krotkie | e
nacisniecie przycisku reczna
zmiana narzedzia

Nosnik narzedzi CW aktywne
jak dtugo przycisk jest nacisniety
Nosnik narzedzi CCW aktywne
w przedziale nastawionym

w danych maszynowych PLC.
Nosnik narzedzi CW aktywne
az na wejsciach zostanie rozpo-
znana nastepna pozycja narze-
dzia, nastepnie nosnik narzedzi
CCW jest aktywne

w przedziale nastawionym

w danych maszynowych PLC.

Sygnaty wejsciowe:
MO07, M08, M09

z programu obrébki

MO7, MO8 maijg takie samo znaczenie w UPGMTURN
chlodzenie ,,wh/wyl.” (przetacznik Toggle) na pulpicie sterowni-

czym maszyny (K6)

Sygnaty wyjsciowe:
Sterowanie chtodziwem (A0.3)

UPGMTURN sterowanie:
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Sterowanie smaro-
waniem

Sterowanie alarmem

Warunek

Wynik

W rodzaju pracy AUTO, gdy
nastgpito wyprowadzenie
MO07 albo M08

W rodzaju pracy AUTO, gdy
nastgpito wyprowadzenie
M09

Sterowanie chtodziwem aktywne

Sterowanie chtodziwem nieak-
tywne

W rodzaju pracy JOG zostat
nacisniety po raz pierwszy
chtodzenie ,,wit./wyt.” (K6)
Gdy przycisk zostat nacisnie-
ty po raz drugi

Sterowanie chtodziwem aktywne

Sterowanie chtodziwem nieak-
tywne

Sygnaty wejsciowe: przycisk smarowanie reczne (K5) na pulpicie

sterowniczym maszyny

Sygnaty wyjsciowe: sterowanie smarowaniem (A0.6)

UPGMTURN sterowanie:

Warunek

Wynik

We wszystkich rodzajach
pracy, gdy jest uzyskany
czas startu smarowania

(przedziat smarowania w
danej maszynowej PLC)

Sterowanie smarowaniem
(A0.6) jest aktywne przez czas
nastawiony w danej maszynowej
PLC.

We wszystkich rodzajach
pracy, gdy zostat nacisniety
przycisk smarowanie recz-
ne

Sterowanie smarowaniem
(A0.6) jest aktywne przez czas
nastawiony w danej maszynowej
PLC.

Sygnaty wejsciowe:
wytgczenie awaryjne (E1.7)
X+ limit switch (E1.0)

Z+ limit switch (E1.1)

X- limit switch (E1.2)

Z- limit switch (E1.3)

Wytaczenie wyjscia alarmu (K7) na pulpicie sterowniczym maszyny

Sygnaty wyjsciowe:
wyjscie alarmu (A0.7)

UPGMTURN sterowanie:

Warunek

Wynik

We wszystkich rodzajach
pracy, gdy jedno z wejs¢
E1.0, E1.1, E1.2,E1.3 albo
E1.7 jest aktywne

Wyijscie alarmu jest aktywne

Gdy wyjscie alarmu jest ak-
tywne i naci$nieto przycisk
wylaczenie wyjscia alarmu
(K7)

Wyijscie alarmu jest nieaktywne
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Alarmy UPGMTURN

Sygnaty MMC

6-134

UPGMTURN przeprowadza kontrole prawdopodobienstwa.
W przypadku niezgodnosci sg wyswietlane alarmy na otoczce graficznej.

Alarm

Przyczyna

700000
No turret reversal time specified

Dana maszynowa PLC 14510[1]<=0
Btad czasu zaciskania nosnika na-
rzedzi

700001
Programmed T number > that in
MD

Numer zaprogramowanego narze-
dzia (numer T) wiekszy niz w danej
maszynowej PLC 14510[0]

700002
Turret does not clamped

Po uptywie czasu zaciskania nosnik
narzedzi nie jest zacisniety (dana
maszynowa PLC 14510[1])

700003
Drive(s) not ready

Napedy nie sg gotowe

e  Przekazanie dalej sygnatéw wptywania na program od MMC do

sygnatéw do kanatu

e  Zapisanie remanentne wyboru kétka recznego z zakresu ogdlnych
sygnatéw wyboru / statusu id MMC i odtworzenie ostatniego wybory

po power on.

e Logika wyboru kétka recznego: przyporzadkowanie koétko reczne -

0sS
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6.3.5 Struktura programu UPGMTURN

Struktura programu Program gtéwny

Podprogram 0 PLC inicjalizacja zmiennych niezaleznych od osi.
— rzeczywista predko$¢ posuwu
— rzeczywista reczna zmiana predkosci
— System pomiaru potozenia 1 i zmienne zalezne od osi
Podprogram 1 Zatrzymanie awaryjne
Podprogram 2 Przetwarzanie signatu s pulpitu sterowania
maszyny (MSTT)
— Zatrzymanie awaryjne i zresetowanie
— Sterowanie przy pracy recznej
— Starti stop NC
Podprogram 3 Funkcja T
Podprogram 4 Sterowanie osi X
— Zezwolenie dla osi
— Wylacznik zderzaka bazowego
— Sprzetowy wytacznik krancowy
Podprogram 5 zarezerwowano
Podprogram 6 Sterowanie osi Z
— Zezwolenie dla osi
— Wytacznik zderzaka bazowego
— Sprzetowy wytgcznik krancowy
Podprogram 7 Sterowanie wrzeciona
Podprogram 8 zarezerwowano dla wrzeciona
Podprogram 9 zarezerwowano dla wrzeciona
Podprogram 10 Sterowanie gtowicy rewolwerowe;j
Podprogram 11 Kontrola pozycji narzedzia
Podprogram 12 Zmiana narzedzia
Podprogram 13 Nadzor pozycji narzedzia
Subroutine 14 Zaciskanie gtowicy rewolwerowej

Podprogram 16 Chtodzenie i smarowanie
Podprogram 17 (zarezerwowano dla podpr. 16)
Podprogram 18 (zarezerwowano dla podpr. 16)
Podprogram 19 (zarezerwowano dla podpr. 16)
Podprogram 20 Sterowanie wejscia i wyjscia
Podprogram 21 (Sterowanie poziomu we/wy)
Podprogram 22 ALARM sterowania
Podprogram 23 Sterowanie kétkiem recznym
Podprogram 25 Sterowanie reczne tokarki pionowej w osi X
Podprogram 26 Sterowanie reczne tokarki poziomej w osi X

e MO0.0 — Znacznik wyboru bloku pojedynczego
Znaczniki uzywane 0.1 — Start wrzeciona (zgodnie lub przeciwnie do ruchu wskazéwek zegara)
W programie MO0.2 — Status for increment selecting
MO0.3 — Znacznik wigczenia / wylgczenia chtodziwa
MO0.4 — Znacznik smarowania
MO0.5 — Warunek zezwolenia dla napedu
MO0.6 — Znacznik recznej pracy wrzeciona
MO0.7 — Hamowanie wrzeciona
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M1.0 — Nie podany czas zmiany kierunku w PLC MD

M1.1 — Zaprogramowane T > max. T podany w MD

M1.2 — Rewolwer nie zacisniety (gdy sygnat pozyc;ji jest zdefiniowany)
M1.3 -

M1.4 -

M1.5 -

M1.6 —

M1.7 —

M2.0 — 1: rewolwer start zgodnie z ruchem wskazéwek zegara
M2.1 — 1: Rewolwer w pozyciji,i start przeciwnie do ruchu wsk. zegara
M2.2 — 1: Zwitoka startu zegara

M2.3 — 1: Nacisniety przycisk recznej zmiany narzedzia

M2.4 — 1: Zmieniona pozycja rewolweru

M2.5 -

M2.6 —

M2.7 —

MB3 -

MB4 —

MB5 — Reczna zmiana predkosci posuwu

MB7 — Zarezerwowano (used for Shift Instr.)

MB6 — Przyrost przy pracy recznej

MW8 — Bufor wejsciowy (dla 10.0 ... 10.7 )

MW9 — Bufor wejsciowy (dla 11.0 ... [1.7 )

MW 10 — Bufor wyjsciowy (dla Q0.0 ... Q0.7)

MW11 — Bufor wyjsciowy (dla Q1.0 ... Q1.7)

MW12 — Bufor dla przyciskéw zdefiniowanych przez uzytkownika (K1 .. K8)
MW13 — Bufor dla przyciskéw zdefiniowanych przez uzytkownika (K9 .. K10)
MB14 — Bufor do definicji logicznej

MB15 — Bufor dla aktualnych sygnatow

MB16 — Bufor dla sygnatow wejscia/wyjscia

MB17 —

MB19 —

MB20 -

MW26 — Buforowany czas przerwy

MB28 — Wybor predkosci wrzeciona (w trybie AUTO)

MB29 — zarezerwowano dla polecenia SHIFT (MW28)

MB31 — Bufor dla wyboru predkosci wrzeciona

MD32 — Bufor pozycji rewolweru

MD36 — Bufor dla programowanej funkcji T

MD40 — Aktualna pozycja rewolweru

MD44 — Pozycja nosnika narzedzi

ZEGARY TO TON jako sterowanie czasem przerwy wrzeciona
T1 TON jako sterowanie czasem odwrdcenia kierunku rewolweru
T2 TON jako sterowanie czasem smarowania

LICZNIKI CO0 — as 1 Min. zegar do sterowania czasem smarowania
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6.4 Wskazowka zastosowawcza: jednobiegunowe sterowanie

wrzecionem

Ogodlnie

Programowanie NC

Programowanie PLC

Wartos$¢ zadana predkosci obrotowej jest w przypadku SINUMERIK
802C zasadniczo wyprowadzana jako -10V do + 10V (S... M3 albo M4).
Wyprowadzanie wartosci zadanej przy pomocy tylko wartosci dodatniej
(OV do + 10V) i dodatkowego sygnatu kierunku tak, jak to jest wymagane
w jednobiegunowych przetwornikach czestotliwosci, moze zostac zreali-
zowane przez odpowiednie zaprogramowanie w programie obrobki NC i
programie uzytkownika PLC (dodatkowo dwa polecenia M do przetacza-
nia sygnatu kierunkowego i M3 dla rozpoczecia ruchu obrotowego).
Odwrdcenie kierunku jest dopuszczalne tylko przy wartosci zadanej zero
(wrzeciono stoi). Nalezy przy tym pamietac, ze wyprowadzenie warto$ci
zadanej nastepuje od NC ale przetaczanie sygnatu kierunku - od PLC.
Oznacza to, ze program uzytkownika musi gwarantowaé, ze nowy sy-
gnat kierunkowy nastapi dopiero wtedy, gdy wrzeciono bedzie zatrzyma-
ne. Dopiero po wyprowadzeniu sygnatu kierunku od PLC moze nastgpi¢
nowy poczatek ruchu obrotowego.

Praca wrzeciona z regulacjg potozenia (SPOS=,G331,G332,LCYC84)
jest w przypadku jednobiegunowego sterowania wrzecionem niemozli-
wa.

N10 M5 ;wrzeciono-stop

N20 G4 F15  ;ew. oczekiwanie, wrzeciono musi niezawodnie stac,
zapewnia to réwniez program uzytkownika PLC

N30 M23 ;M23 bytby tutaj nowym sygnatem kierunku

N40 S200 M3 ;nowa predkos¢ obrotowa wrzeciona i kierunek obrotow

'l\.l"l 00 M5 ;wrzeciono - stop

Odpowiednio do sytuacji, przy uwzglednieniu powyzszego, M23 i M24 sg
na przyktad poleceniami M dla sygnatéw kierunku do odpowiedniego
przetworzenia przez program uzytkownika i nastepnie nastawienia sy-
gnatu kierunku.
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A

Aktualizacja oprogramowania systemowego,
5-89

B

Btedy aktualizacji, 5-90
Btedy tadowania programu, 4-42

D

Dane maszynowe i nastawcze

Dane wrzeciona, rodzaje pracy wrzeciona, 4-
83

Dopasowanie przetwornika wrzeciona, 4-76

Interfejsy i przewody, 2-13

K

Konfiguracja przytaczenia interfejsu RS232
(X8), 2-22

Montaz i demontaz SINUMERIK 802S, 2-11

P

Przebieg uruchamiania, 4-35

Przewody taczace, 2-15

Przytaczenie kotek recznych (X10), 2-23
Przytaczenie napeddw posuwow (X2), 2-18
Przytaczenie poszczegdinych komponentéw,
2-16

Przytaczenie systemu pomiarowego wrzecio-
na (X4), 2-20

Przytaczenie terminalu obstugowego, 2-16
Przytaczenie wejs¢ BERO (X20), 2-24
Przytaczenie wejsé¢ i wyjs¢ cyfrowych (X2003
... X2006, 2-26

S

Schemat przytaczenia, 2-15
Schemat uziemienia, 2-30
Stopien ochrony 0-3, 4-36
Stopien ochrony 4-7, 4-36
Stopnie dostepu, 4-36
Stopnie ochrony, 16102, 4-36

6-138

Sygnalizacje i elementy obstugi ENC, 2-32

U
Uziemienie, 2-30
W

Wymiary montazowe SINUMERIK 802S, 2-
12

Y4

Zasilanie elektryczne ENC i terminalu obstu-
gowego (X1), 2-29
Zintegrowany program uzytkownika, 6-123
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