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1 Definicidk

1 Definiciok

1.1 Csatorna (L=1...8)

Minden csatorna, a tobbi csatornatdl fiiggetleniil, kiilon programot hajt végre. Ebbdl ad6doan
minden csatornahoz 6nalldan tartoznak bizonyos kijelz6képek, memoriateriiletek, PLC jelzdk és
paraméterek. A mondateldkészito és interpolator minden csatorndban kiilon dolgozik.
Bizonyos paramétereket célszerli csatornanként osztalyozni, azaz kiilon megadni, példaul azt,
hogy az adott csatorna melyik gépcsoportba tartozzon.

“L” cim a csatornanként ismétl6doé paraméterek osztalyozasat végzi.

1.2 Gépcsoport (T=1...8)

Minden csatornat ki kell jelolni egy adott gépcsoporthoz.
“T” cim a gépcsoportonként ismétlddd paraméterek osztalyozasat végzi.

1.3 Tengely (A=1...32)

“A” cim a tengelyenként ismétlddo paraméterek osztalyozasat végzi. Az Al...A32 tengelycime-
ket megfeleld paraméterrel kiosztjuk a kiilonb6z6 csatorndk kozott. A tengelyek elnevezése a
kiilonb6z6 csatornakban ugyanaz, de kiilonb6zo is lehet. Példaul az 1-es tengely neve az elso
csatornaban lehet X, de a 4-es tengely neve a 2. csatornaban is lehet X.

1.4 Orso (S=1...16)

“S” cim az orsonként ismétlodé paraméterek osztalyozéasat végzi. Az S1...S16 orsokat a PLC
osztja ki a csatornak kozott megfeleld regiszterek irasaval.

Egy adott paramétert nem csak az azonositoja, vagy szama (N) hataroz meg, hanem kiillonb6zo
szempontok szerint osztalyozhatok, igy tobbszordsen eléfordulhatnak. Az osztalyozéas szempont-
jai a kovetkezok:

— Globalis paraméterek, az 0sszes csatornara érvényesek, kiilon jelolésiik nincs

— Gépcsoport, jelolésiik T,

— Csatorna, jelolésiik L,

— Tengely, jelolésiik A,

— Orso, jeloleéstik S
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N

paraméter szama [~

T
gépcsoport sz.

L
csatorna szama

i

_>

A
tengely szama

D

paraméter értéke

\1

S

orsd szama

.

1.5 A paraméterek tipusai

A paraméterek lehetnek:
— Bitesek, értéktartomanyuk:
0, vagy 1

— Egészek (DWORD), értéktartomanyuk
elgjel nélkiil: 0,...4294967295, vagy
eldjelesen: -2147483648... +2147483647
— Lebegépontosak (double), értéktartomanyuk
negativ szamok esetén: -1.7 x 10°*® ... -5.0 x 107**

pozitiv szamok esetén: 5.0 x 1073** ... 1.7 x 10°®
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2 System Config paramétercsoport

N0000 Machine Group (L1...8, egész, csatorna)
Megmondja, hogy az adott csatorna melyik gépcsoporthoz van rendelve.
Ha a paraméter értéke 0: az adott csatorna nem létezik.

N0000 Jel értéke Megjegyzés
L1 T 1 Az 1-2 csatorna az 1. gépcsoportba tartozik
L2 T 1
L3 T 2 A 3. csatorna a 2. gépcsoportba
L4 Nem h. 0 Nem hasznalt

N0001 Control Type (L1...8, egész, csatorna)
Megmondja, hogy az adott csatornaban milyen vezérld legyen:

=0: eszterga
=1: mar6
N0001 Jel értéke Megjegyzés
L1 Lathe 0 Az 1-2 csatorna eszterga vezérld
L2 Lathe 0
L3 Mill 1 A 3-4 csatorna mar6 vezérld
L4 Mill 1

N0002 Axis Assign (Al...32, egész, tengely)
Megmondja, hogy az adott tengely 1étezik-e és, ha igen, melyik csatorndhoz tartozik.
Ha a paraméter értéke 0: a tengely nem létezik!
Ha a paraméter ¢értéke 1-8 és a megfelel6 AN_DETCHA PLC jelzo értéke =0 a tengely
létezik:
A kijelzés (pozicio, eltolasok, stb.) szamara, ha a tengelynek neve is van,
A mondatelOkészitd szamara, ha a tengelynek neve is van,
A PLC szamara, akkor is, ha nincs neve,
Az interpoléator és mérérendszer szamara.
Amint a megfelel6 AN DETCHA PLC jelzé 1-be megy a tengely megsziinik, ¢s a
refpont bejegyzése torlodik!
= Figyelem!
Egy csatornahoz maximum 16 tengely rendelheto!

Egy csatorndban lehetnek olyan, csak mért tengelyek, amelyek a kettés pozicioszaba-
lyoz6 hurokban a kézvetlen mérést végzik (mérdléc, szogméro). Ezeket az eszkdzoket
nem sziikséges a mester tengely csatorndjahoz rendelni, igy a csatorndnként kezelt maxi-
mum16 tengely szamat ezek a mért tengelyek nem csokkentik.

Ha a paraméter értéke 99, az azt jelenti, hogy az adott tengely csak mért tengely. Ezekre
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a tengelyekre pozicidkijelzés nem torténik.

N0002

—
o
—

értéke Megjegyzés

Al 1 Az 1-2 tengely az 1. csatorndhoz tartozik

A2

[y

A3 A 3-4 tengely a 2. csatorndhoz tartozik

A4

AS Az 5-8 tengely az 3. csatorndhoz tartozik

A6

A7

A8

A9 Az 9-11 tengely a 4. csatornahoz tartozik

Al10

All

=2 18 I o I ol N o B I o I ol B o B ol Ml o N

S ([ | S |H |W | W | W |W[([N |

Al2 Nem hasznalt

Z
o

h.

N0003 Channel Name (L1...8, karakter, csatorna)
Az adott csatorna nevének 1-8 karaktere.
A csatorna nevére csak a kijelzoképek azonositasakor hivatkozunk, pl:

MUNKADARAB NULLPONTOK 1. CS.
MUNKADARAB NULLPONTOK 2. CS.
Poziciokijelzésnél a tengelyek csatornankénti pozicidjat alsé indexszel jeloljiik: pl: X,

X, X,.

NO0004 Nr. of Interface Cards (egész)
A paramétert csak ISA buszhoz csatolt INT2000, vagy INT100 kartyak esetén kell kitolte-
ni!
Az ISA buszhoz illesztett intrefész kartyadk szama.

N0005 NC cycle time (egész)
Az NC ciklusideje mikroszekundumban. Lehetséges értékei:
Auto, 1000, 2000, 5000
Auto esetén az NC automatikusan allitja be a ciklusidét az N0O002 Axis Assign paraméte-
ren kijelolt csatorndk szamanak fiiggvényében. A csatornak szamanak novelésével az NC
cycle time paraméter értékét is ndvelni kell.
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N0100 Axis Namel (A1...32, egész, tengely)
Az adott tengely nevének 1. karakterét mondja meg. Kotelezden az alabbi értékek koziil
kell valasztani:

név X Y Z A B C U \4 \W4

paraméter értéke 88 89 90 65 66 67 85 86 87
Ha a paraméter értéke =0, cim és poziciokijelzés nélkiili tengely, amelyre nem lehet
alkatrészprogrambdl hivatkozni.

Egy csatornan beliil a tengelyek neveinek kiilonbozdéeknek kell lenni, az alkalmazott ka-
rakterszamtol fliggetleniil. Kiilonboz6 csatornakban lehet a tengelyek elnevezése azonos.
Példaul nevezhetjiik X-nek és Z-nek a tengelyeket az 1. és a 2. csatorndban is.

Példaul:

N0100 jel értéke Megjegyzés
Al X 88 X (1. csatorna X... tengely)
A2 V4 920 Z (1. csatorna Z... tengely)
A3 X 88 X (2. csatorna X... tengely)
A4 Z 920 Z (2. csatorna Z... tengely)
AS X 88 X (3. csatorna X... tengely)
A6 Y 89 Y (3. csatorna Y... tengely)
A7 Z 920 Z (3. csatorna Z... tengely)
A8 B 66 B (3. csatorna B... tengely)
A9 Nem h. 0 Nem hasznalt

NO0101 Axis Name2 (A1...32, egész, tengely)
Az adott tengely nevének 2. karakterét mondja meg. Lehetséges nevek: szamok 0, 1, ...,
9 (hozza tartozo értékek: 48, 49, ..., 57, az angol ABC bettii: A, B, C, ..., Z (hozza tartozo
értekek: 65, 66, 67, ..., 90).
Ha a paraméter értéke: 0 nincs masodik €s tovabbi (harmadik) tengelynév.

Példaul:
NO0101 jel érteke Megjegyzés
Al M 77 M (1. csatorna XM... tengely)
A2 M 77 M (1. csatorna ZM... tengely)
A3 S 83 S (2. csatorna XS... tengely)
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NO0101 jel értéke Megjegyzés
A4 S 83 S (2. csatorna ZS... tengely)
AS 3 51 3 (3. csatorna X3... tengely)
A6 3 51 3 (3. csatorna Y3... tengely)
A7 3 51 3 (3. csatorna Z3... tengely)
A8 3 51 3 (3. csatorna B3... tengely)
A9 Nem h. 0 Nem hasznalt

N0102 Axis Name3 (A1...32, egész, tengely)
Az adott tengely nevének 3. karakterét mondja meg. Lehetséges nevek: szamok 0, 1, ...,
9 (hozz4 tartozo6 értékek: 48, 49, ..., 57, az angol ABC bettii: A, B, C, ..., Z (hozzé tartoz6
értekek: 65, 66, 67, ..., 90).
Ha a paraméter értéke: 0 nincs harmadik tengelynév

Példaul:
N0102 Jel értéke Megjegyzés

Al A 65 A (1. csatorna XMA... tengely)
A2 A 65 A (1. csatorna ZMA... tengely)
A3 L 76 L (2. csatorna XSL... tengely)
A4 L 76 L (2. csatorna ZSL.... tengely)
AS Nem h. 0 Nem hasznalt (3. csatorna X3... tengely)
A6 Nem h. 0 Nem hasznalt (3. csatorna Y3... tengely)
A7 Nem h. 0 Nem hasznalt (3. csatorna Z3... tengely)
A8 Nem h. 0 Nem hasznalt (3. csatorna B3... tengely)
A9 Nem h. 0 Nem hasznalt

1= Figyelem! A kiterjesztett cimek nem hasznalhatok paraméteratadasra makroprogramozas so-
ran.

1= Figyelem! Ha a tengelycim szammal végzodik, pl. Y2, alkatsészprogramban = jelet kell utana
programozni: Y2=126.853.

1= Figyelem! Azonos nevii tengelyek egy csatornan beliil nem lehetnek, de kiilonbozo csatornadk-
ban megengedett.
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N0103 Axis to Plane (A1...32, egész, tengely)

Koérinterpolacié (G2, G3), szerszam sugarkorrekcioszamitas (G41, G42), sikvalasztas
(G17 ... G19) stb. szempontjabal ismerni kell, hogy mely tengelyek az adott rendszerben
az alaptengelyek (X, Y, Z), amelyek rész vesznek a sikkijel6lésben, illetve, melyek az a-
zokkal parhuzamos tengelyek, amelyek részt vehetnek a sikkijelolésben. Alaptengely (X,
Y, Z) csatorndnként csak 1-1 lehet, pAirhuzamos tengely tobb is.

Beallitas | Jelentés
0 nem vesz részt a sikkijeldlésben, pl forgd tengely: B
1 X alaptengely (pl: X)
2 Y alaptengely (pl: Y1)
3 Z alaptengely (pl: ZM)
5 X tengellyel parhuzamos tengely (pl: U)
6 Y tengellyel parhuzamos tengely (pl: Y2)
7 Z tengellyel parhuzamos tengely (pl: ZS)
Példaul:
NO0103 Jel értéke Megjegyzés
Al X base 1 XMA tengely X alaptengely
A2 Z base 3 ZMA tengely Z alaptengely
A3 X base 1 XSL tengely X alaptengely
A4 Z base 3 ZSL tengely Z alaptengely
AS X base 1 X3 tengely X alaptengely
A6 Y base 2 Y3 tengely Y alaptengely
A7 Z base 3 73 tengely Z alaptengely
A8 Nem h. 0 B3 tengely nem vesz részt a sikkijelolésben
A9 Nem h. 0 Nem hasznalt
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N0104 Unit of Measure (L1...8, bit, csatorna)

N0104
L1..8

#1

#6

#5

#4

#3

#2

#1

#0

IND

#0 IND: azt mutatja meg, hogy az adott csatorndban a mérdéeszkdz metrikus, vagy inch dimenzio-
ban mér-e a hossztengelyek mentén:

=0: metrikus

=1: inch

NO0105 Increment System (L1...8, egész, csatorna)
A paraméter mondja meg, hogy az adott tengelyen
— a pozicidkijelzés,
—a mérdrendszer jelek (pl. lemaradas)
— a pozicidadatok (eltolasok, korrekciok stb)
hany tizedesjegy pontossaggal legyenek a kijelzén abrazolva.
A rendszer bels6 pozicidabrazolasa, a kimeneti inkremens rendszer az Increment System
paraméter értékétdl fliggetlen:

Lehetséges értékei: 1, ..., 5

Hossztengelyeknél metrikus mérés esetén: 10° mm,
Hossztengelyeknél inches mérés esetén: 107 inch,

Kortengelyek esetén: 10 fok pontossagu.

Jel Erték tengely Kijelzés pontossaga a mértékrendszer fliggvényében
G21 metrikus G20 inch

hossz 0.01 mm 0.001 in
ISA 1

forgd 0.01 fok 0.01 fok

hossz 0.001 mm 0.0001 in
ISB 2

forgd 0.001 fok 0.001 fok

hossz 0.0001 mm 0.00001 in
ISC 3

forgd 0.0001 fok 0.0001 fok

hossz 0.00001 mm 0.000001 in
ISD 4

forgd 0.00001 fok 0.00001 fok

hossz 0.000001 mm 0.0000001 in
ISE 5

forgo 0.000001 fok 0.000001 fok

23



3 Axis Config paramétercsoport

NO0106 Axis Properties (Al...32, bit, tengely)
N0106 #1 #6 #5 #4 #3 #2 #1 #0

AL.32 | Hyp | CSA | MGD | VIR | IDX | PER | ROT | DIA

#0 DIA: Azt mutatja meg, hogy az adott tengelyt atmérdben, vagy sugarban programozzuk. Ha
az AP_DIARAD PLC jelzd 0-rol 1-re valt a paraméterrel ellentétes, ha 1-r61 0-ra valt a
paraméterrel megegyez0 lesz a kezelés. Pl: ha a paraméter DIA=1, akijelzés és az adatbe-
vitel atmérdben torténik az adott tengelyen. Ha a PLC az AP_ DIARAD jelzét 1-be kap-
csolja a kijelzés és az adatbevitel sugarban torténik az n-edik tengelyen addig, amig az
AP DIARAD jelz6t a PLC vissza nem irja 0-ba.

#1 ROT: Azt mutatja meg, hogy az adott tengely linearis, vagy forgd tengely.
=0: linearis tengely: inch - metrikus konverziot kell a tengelyre végezni,
=1: forgo tengely: inch - metrikus konverziot nem kell a tengelyre végezni.

#2 PER: Azt mutatja meg, hogy az adott tengelyen van periodicitas. Periodikus lehet lineéris
(ROT=0) ¢és kortengely (ROT=1) is. A periodicitas mértékét a Per Amount paraméteren
adjuk meg. Azt jelenti, hogy a tengelyre periddikus menetemelkedés kompenzaciot lehet
beallitani.

#3 IDX: ha a paraméter értéke 1 a tengely indexelt, azaz diszkrét poziciora kell mozgatni. A disz-
krét pozicioban valik rogzithetdvé. Pl: Hirth tarcsas korasztal, amely 5 fokonként tiltethe-
to le.

#4 VIR: Ha egy tengelyen csak méréeszkdz van, de az adott tengelyen a pozicio szabalyozé hur-
kot nem lehet zarni, akkor a tengelyt virtualis tengelynek kell kijel6lni a paraméter 1-be
allitasaval. Ezekre a tengelyekre a vezérld soha nem ad ki mozgasparancsot.

Ilyen tengelyek a csak mért tengelyek, amelyek pozicidja csak kézzel allithato.
Kettos szabalyozo hurok haszndlata esetén az N0534 Dual Position Axis Number para-
méteren bedllitott mestert is mindig virtudlis tengelynek kell kijelolni!

#5 MGD: A sugarban/atmérdben valod programozas atkapcsolésat szabalyoz6 paraméter. Ha a
paraméter értéke
=0: a sugarban/atmérdben valo programozas atkapcsolasa az AP DIARAD PLC jelzd

alapjan torténik (pl. M kodra),
=1: a sugarban/atmérdben vald programozas atkapcsolasa a G10.9 utasitas alapjan torté-
nik.

#6 CSA: Nem hasznalt.

#7 HYP: Ha értéke 1 az adott tengely hipotetikus tengely.

A hipotetikus tengelynek van neve, adott csatornahoz van rendelve és minden konfigura-
cios paraméter vonatkozik ra, kivéve azt, hogy nem tartozik hozza szervokor. A hipoteti-
kus tengely fizikai paraméterei (szervo, refpont, végallas stb.) nincsenek kitdltve.
Normal esetben programbol nem hivatkozhatunk ra.

A hipotetikus tengely akkor ¢éled fel, amikor a PLC egy masik, nem hipotetikus (valos)
tengelyt, megfeleld szervo paraméterekkel ¢s motorokkal, atkapcsol az ezen a cimen levo
tengelyre. (Tengely csere, Kompozit vezérlés) Ekkor a hipotetikus tengelycimen progra-
mozhatjuk az adott tengelyt a sajat csatorndjaban.

Pl: Az 1. csatornaban Y tengely a 2. tengely és HYP=0. Ehhez tartozé szervoparaméterek,
stb. be vannak 4llitva.

A 2. csatornaban Y tengely 6. tengelynek van cimezve €s hipotetikus tengely HYP=1. Eh-
hez a tengelyhez nincsenek kitoltve szervoparaméterek és nem tartozik hozza se hajtas,
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se motor.

PLC parancsraaz 1. csatorna Y és a 2. csatorna Y tengelye felcserélddik. Ekkor az 1. csa-
tornaban nem hivatkozhatunk Y cimre, viszont a 2. csatornaban igen és az adott tengelyt
mozgathatjuk, mert a 2. csatorna kapott egy valos fizikailag mozgathat6 tengelyt.

N0107 RollOver Control (Al...32, bit, tengely)
N0107 #1 #6 #5 #4 #3 #2 #1 #0

Al..32 RND ABS ASH REN

#0 REN: (Rollover ENable) Ha ROT=1 bekapcsolja a forgé tengely atfordulaskezelését a Roll-
Amount paraméter alapjan.

REN=0: a tengelyen nincs atfordulaskezelés

REN=1: Az atfordulaskezelés bekapcsolva. Az abszolut és relativ poziciokijelzés a kovet-
kez6 feltételekkel keriilnek kiirésra:
0<ABSZOLUT POZiCIO<RollAmnt

#1 ASH: (Absolute SHort) Ha az adott tengelyen ROT=1, REN=1, ABS=0 ¢és
ASH=0: mindig a megadott eldjel szerinti irdanyba mozog abszolut programozas esetén.

P1l: Ha B=0 a kiindul6 poziciéo G90 B380 utasitas hatasara az elmozdulés +20 lesz,
¢s az abszolut pozicidé a mozgas végén B=20. (Feltéve, hogy ABS=0)

ASH=1: mindig a rdvidebb uton mozog abszolut programozas esetén. Pl: Ha B=0 a kiin-
dulé pozicid G90 B340 utasitds hatasara az elmozdulas -20 lesz, és az abszolut
pozici6é a mozgas végén B=340.

#2 ABS: Ha az adott tengelyen ROT=1, REN=1 és ASH=0
ABS=0: mindig a megadott eldjel szerinti iranyba mozog abszolut programozas esetén.

P1: Ha B=0 a kiindul6 pozicié G90 B-30 utasitas hatdsara az elmozdulas -30 lesz,
¢€s az abszolut pozicié a mozgas végén B=330. (Lasd ASH)

ABS=1: amegadott eldjel szerinti irdnyba és a megadott pozicid abszolut értékére mozog.
P1: Ha B=0 a kiindulo6 pozicié G90 B-30 utasitas hatdsara az elmozdulas -330 lesz,
¢s az abszolut pozicié a mozgas végén B=30.

#3 RND: Ha az adott tengelyen ROT=1, REN=1 paraméterek vannak érvényben, inkrementalis
programozas esetén mindig a megadott eldjel szerinti irdnyba mozog. Ha a paraméter:
=0: a programozott Utra nem alkalmazza a Roll Amount paramétert. P1: ha a kiindulési

pozicio B=0, G91 B-450 utasitas hatdsara az elmozdulas -450 lesz, és az abszolut
pozicié a mozgas végén B=270.

=1: aprogramozott iitra alkalmazza a Roll Amount paramétert. Pl: ha a kiindulasi pozicio
B=0, G91 B-450 utasitas hatasara az elmozdulas -90 lesz, ¢s az abszolut pozicid
a mozgas végén B=270.

NO0108 RollAmount (A1...32, lebegopontos, tengely)
Ha az adott tengelyen #1 ROT=1, #3 REN=1, azaz a tengely forg6 tengely, és az atfordu-
laskezelés engedélyezve van, az atfordulas kezelését a Roll Amount paraméter alapjan
végzi.
A paraméterre irt szdm egész ¢és tizedes jegyeket is tartalmazhat pl: 360.0

N0109 PerAmount (A1...32, lebegopontos, tengely)
Tavolsag adat, a paraméterre irt szam az #0 IND paraméter alapjan inch-ben, vagy mm-
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ben értendd, ha #1 ROT=0.

Ha #1 ROT=I az adat fokban keriil értelmezésre.

Haaz adott tengelyen PER=1 paraméterallas van beéllitva, az adott tengelyen van periodi-
citas. A periodicitas mértékét irjuk erre a paraméterre.

Pl: egy nehéz hossztengelyt hajtomiivel mozgat egy motor. Ha a hajtoémi kimeneti tenge-
lyének, amely az orsot forgatja, a tengely elmozduldsara vetitve a periodicitasa 25 mm,
akkor erre a paraméterre 25-6t irunk. Ha a mérés a motor tengelyére erdsitett forgo jelado-
val torténik, a hajtomi linearis hibajat, amely a tengely hossza mentén periodikus, kom-
penzalni kell. A kompenzalashoz van sziikség erre az adatra. Ugyanez vonatkozik korten-
gelyekre is.

N0110 Indexing Amount (A1...32, lebegdpontos, tengely)
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Téavolsag adat, a paraméterre irt szam az #0 IND paraméter alapjan inch-ben, vagy mm-
ben értendd, ha #1 ROT=0.

Ha #1 ROT=I az adat fokban keriil értelmezésre.

A vezérld akkor veszi figyelembe, ha az Axis Properties paraméteren IDX=1. Ha az adott
tengelyen a mérdrendszeren mért pozici6 az Indexing Amount érték egész szamu tobbszo-
rosének InPos sugaru kornyezetében van az AN _INDP PLC jelzd 1-be irddik. Ekkor az
adott tengelyt lehet rogziteni.

PI: ha a Hirth tarcsas korasztal 5 fokonként {iltethetd le, erre a paraméterre irjunk 5-6t.
Ekkor az AN _INDP jelz6 0, 5, 10, ...355 fokonként irodik 1-be.
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N0200 Reference Position1 (A1...32, lebegépontos, tengely)
Téavolsag adat, a paraméterre irt szam az #0 IND paraméter alapjan inch-ben, vagy mm-
ben értendd, ha #1 ROT=0.
Ha #1 ROT=1 az adat fokban kertil értelmezésre.
tavolsagkodolt mérorendszer esetén a mérorendszer 0 pozicidju helyzete.

1= Figyelem!
Minden gépen ki kell jel6lni a gépi koordinatarendszer nullpontjat, amit mechanikus mé-
roeszkozok hasznalatdval hasabbal, méréoraval, tiiskével meg lehet allapitani. Ha ezutdn
a gép mérdrendszerét megbontjak, vagy az abszolut mérdeszkozben lemeriilt az elem és
elveszett a pozicio, ezt a pontot ujra be kell mérni és a Referenbce Positionl paramétert
ujra kell allitani. Ezzel elkeriilhetd, hogy az adott tengelyen a tobbi pozicioadatot (végal-
las, cserepoziciok, kompenzalasok) ujra kelljen mérni.

N0201 Reference Position2 (A1...32, lebegépontos, tengely)
N0202 Reference Position3 (A1...32, lebegépontos, tengely)
N0203 Reference Position4 (A1...32, lebegopontos, tengely)
Téavolsag adatok, a paramé-
terre irt szam az #0 IND pa-
raméter alapjan inch-ben,

A
cserehely A2

vagy mm-ben értendd, ha #1 + x

ROT=0. Reference

Ha #1 ROT=1 az adat fok- beaitonss Position2 A2
o ; Position2 ATl G¢pj koordinata

ban keriil értelmezésre. < E \rendszer nullpontja

3, tetszbleges poziciokészlet, @ >

példaul cserehely pozicidja a Al

gépi koordinatarendszerben

megadva. Alkatrészprogram- Reference Reference
ban a G30 P2, P3, P4 utasitas Position] Al Positionl A2
hatdsara erre a pontra all a

vezérld. < v

Referenciapont

N0204 Distance of DTP (L1...8, lebegépontos, csatorna)
Nem hasznalt.

N0205 XN Contact Position S1 (L1...8, lebegépontos, csatorna)
Tavolsag adat, a paraméterre irt szam az #0 IND paraméter alapjan inch-ben, vagy mm-
ben értendo.
Annak a kézi szerszambemérd tapintd gombnak a pozicidja, amelyet az X tengely nega-
tiv irdny mozgasa miikodtet.
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N0206 XP Contact Position S1 (L1...8, lebegdpontos, csatorna)
Téavolsag adat, a paraméterre irt szam az #0 IND paraméter alapjan inch-ben, vagy mm-
ben értendo.
Annak a kézi szerszambemérd tapintd gombnak a pozicidja, amelyet az X tengely pozitiv
iranyl mozgésa miikodtet.

N0207 YN Contact Position S1 (L1...8, lebegépontos, csatorna)
Téavolsag adat, a paraméterre irt szam az #0 IND paraméter alapjan inch-ben, vagy mm-
ben értendo.
Annak a kézi szerszambemérd tapinté gombnak a pozicidja, amelyet az Y tengely nega-
tiv irdnyu mozgasa miikodtet.

N0208 YP Contact Position S1 (L1...8, lebegdpontos, csatorna)
Téavolsag adat, a paraméterre irt szam az #0 IND paraméter alapjan inch-ben, vagy mm-
ben értendo.
Annak a kézi szerszambemérd tapintd gombnak a pozicidja, amelyet az Y tengely pozitiv
iranyl mozgésa miikodtet.

N0209 ZN Contact Position S1 (L1...8, lebegépontos, csatorna)
Téavolsag adat, a paraméterre irt szam az #0 IND paraméter alapjan inch-ben, vagy mm-
ben értendo.
Annak a kézi szerszdmbemérd tapintdé gombnak a pozicidja, amelyet az Z tengely nega-
tiv irdnyu mozgasa miikodtet.

N0210 ZP Contact Position S1 (L1...8, lebegépontos, csatorna)
Tavolsag adat, a paraméterre irt szam az #0 IND paraméter alapjan inch-ben, vagy mm-
ben értendo.
Annak a kézi szerszambemérd tapintd gombnak a pozicidja, amelyet az Z tengely pozitiv
iranyl mozgasa mitkodtet.

N0211 XN Contact Position S2 (L1...8, lebegépontos, csatorna)
Tavolsag adat, a paraméterre irt szam az #0 IND paraméter alapjan inch-ben, vagy mm-
ben értendo.
Haegyrevolveres ellenorsos gépen két szerszambemérét hasznalunk, az S2 orséhoz tarto-
70 kézi szerszambeméro tapintdé gombnak a pozicidja, amelyet az X tengely negativ iré-
nyu mozgasa mukaodtet.

N0212 XP Contact Position S2 (L1...8, lebegépontos, csatorna)
Tavolsag adat, a paraméterre irt szam az #0 IND paraméter alapjan inch-ben, vagy mm-
ben értendo.
Haegyrevolveres ellenorsos gépen két szerszambemérdt hasznalunk, az S2 orséhoz tarto-
70 kézi szerszambemérd tapintd gombnak a pozicidja, amelyet az X tengely pozitiv ird-
nyu mozgasa mukaodtet.

N0213 YN Contact Position S2 (L1...8, lebegépontos, csatorna)

Tavolsag adat, a paraméterre irt szam az #0 IND paraméter alapjan inch-ben, vagy mm-
ben értendo.

28



4 Coordinates paramétercsoport

Haegyrevolveres ellenorsos gépen két szerszambemérdt hasznalunk, az S2 ors6hoz tarto-
z6 kézi szerszambemérd tapintdé gombnak a pozicidja, amelyet az Y tengely negativ ira-
nylt mozgasa miikodtet.

N0214 YP Contact Position S2 (L1...8, lebegdpontos, csatorna)
Téavolsag adat, a paraméterre irt szam az #0 IND paraméter alapjan inch-ben, vagy mm-
ben értendo.
Haegyrevolveres ellenorsos gépen két szerszambemérdt hasznalunk, az S2 ors6hoz tarto-
76 kézi szerszambemérd tapintd gombnak a pozicidja, amelyet az Y tengely pozitiv ira-
nyl mozgasa mitkddtet.

N0215 ZN Contact Position S2 (L1...8, lebegépontos, csatorna)
Téavolsag adat, a paraméterre irt szam az #0 IND paraméter alapjan inch-ben, vagy mm-
ben értendo.
Haegyrevolveres ellenorsos gépen két szerszambemérdt hasznalunk, az S2 ors6hoz tarto-
70 kézi szerszambemérd tapintd gombnak a pozicidja, amelyet az Z tengely negativ ira-
nyl mozgasa mitkddtet.

N0216 ZP Contact Position S2 (L1...8, lebegépontos, csatorna)
Téavolsag adat, a paraméterre irt szam az #0 IND paraméter alapjan inch-ben, vagy mm-
ben értendo.
Haegyrevolveres ellenorsos gépen két szerszdmbemérdt hasznalunk, az S2 ors6hoz tarto-
76 kézi szerszambemérd tapinté gombnak a pozicidja, amelyet az Z tengely pozitiv ira-
nyl mozgasa mitkddtet.

A szerszam bemérd gombok pozicidit bemérhetjiik a tokmanyhoz rendelt koordinatarendszerhez
¢s a referenciaponthoz is.

X X referenciapont
I I XN Contact Position
XN Contact Position
[ szerszam ] Z
. |
bemérd | |
L XP Contact Position
| | | szerszam ]
... bemérd
XP Contact Position = -
ZP Contact Position 7z
| v
P ZN Contact Position ZN Contact Position
_ ZP Contact Position
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NO0217 Polar Intp. Comp. Amount (A1l...32, lebegépontos, tengely)

30

Téavolsag adat, a paraméterre irt szam
az#0 IND paraméter alapjan inch-ben,
vagy mm-ben értendd.

Azt mondjameg, hogy polarkoordina-
ta interpolacié (G12.1) soran a forgd
tengely (a kivalasztott sik masodik
tengelye, virtudlis tengely) forgasko-
zéppontja milyen tavolsagra van a sik
elsd tengelyétol (lineéris tengely). Més
szavakkal, a forg6 tengely forgasko-
zéppontja milyen tdvolsdgra van a
szerszam forgastengelyétdl a linedris
tengelyre merdleges iranyban.

A kompenzécio értékét mindig a for-
g0 tengely cimére kell irni mm-ben,
vagy inch-ben.

i Szerszam

Polar Intp. Comp. Amount
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N0300 Default F G94 (L1...8, lebegépontos, csatorna)
Sebesség adat, a paraméterre irt szam az #0 IND paraméter alapjan inch/perc-ben, vagy
mm/perc-ben értendd, ha #1 ROT=0.
Ha #1 ROT=1 az adat fok/perc-ben keriil értelmezésre.
Bekapcsolas utan az eldtolas alapértelmezett értéke G94 allapotban.

N0301 Default F G95 (L1...8, lebegépontos, csatorna)
Sebesség adat, a paraméterre irt szam az #0 IND paraméter alapjan inch/fordulat-ben,
vagy mm/fordulat-ben értendd, ha #1 ROT=0.
Ha #1 ROT=1 az adat fok/fordulat-ben kertil értelmezésre.
Bekapcsolas utan az elétolas alapértelmezett értéke G95 allapotban.

N0302 Ref Rapid (A1...32, lebegdpontos, tengely)
Sebesség adat, a paraméterre irt szam az #0 IND paraméter alapjan inch/perc-ben, vagy
mm/perc-ben értendd, ha #1 ROT=0.
Ha #1 ROT=1 az adat fok/perc-ben keriil értelmezésre.
Refpontfelvétel eldtt az adott tengelyen a megengedhetd legnagyobb sebesség.
Refpontfelvétel soran a refpontkapcsolo keresésének sebességét adja meg.

NO0303 Ref Feed (A1...32, lebegépontos, tengely)

Sebesség adat, a paraméterre irt szam az #0 IND paraméter alapjan inch/perc-ben, vagy

mm/perc-ben értendd, ha #1 ROT=0.

Ha #1 ROT=1 az adat fok/perc-ben kertil értelmezésre.

Refpontfelvétel soran:

ha SWT=1 és GRI=0 (refpontfelvétel kapcsolo segitségével): a kapcsolorol vald lejovetel
sebessége,

ha SWT=1 és GRI=1 (refpontfelvétel kapcsold utan az elsé nullimpulzusra): a kapcsold-
rol vald lejovetel és a nullimpulzus keresés sebessége,

ha SWT=0 és GRI=1 (racsponti refpontfelvétel): a nullimpulzus keresés sebessége,

ha DCD=1 (tavolsagkodolt refpontfelvétel): a nullimpulzusok keresésének sebessége.

N0304 Rapid (A1...32, lebegopontos, tengely)
Sebesség adat, a paraméterre irt szam az #0 IND paraméter alapjan inch/perc-ben, vagy
mm/perc-ben értendd, ha #1 ROT=0.
Ha #1 ROT=1 az adat fok/perc-ben kertil értelmezésre.
Alkatrészprogramban torténd pozicionalas soran a gyorsmeneti sebesség értékét adjameg
tengelyenként.

N0305 Max Feed (Al...32, lebegépontos, tengely)
Sebesség adat, a paraméterre irt szam az #0 IND paraméter alapjan inch/perc-ben, vagy
mm/perc-ben értendd, ha #1 ROT=0.
Ha #1 ROT=1 az adat fok/perc-ben kertil értelmezésre.
Alkatrészprogrambol el6tolassal torténd mozgas esetén a tengelyekre eso elétolaskompo-
nenseket hatarolja be. Szarazfutas soran az el6toldomozgéasok sebességét ez alapjan a para-
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méter alapjan hatdrozza meg.

N0306 Feed Control (L1...8, bit, csatorna)
N0306 #7 #6 #5 #4 #3 #2 #1 #0

Ll...s GEO FDF

#0 FDF: Ha a paraméter

=0: ket mondat atmenete- | \11 591 X100 Y20 F3000
nélamondatok al- | N2 X30 Y80
tal bezart szoget A
kiszamitja és,haa | ¢ NI N2
kiilonbségiik na-
gyobb, mint a Crit
A Diff paramé- Fe =
teren megadott t" A programozott palya
értek a Feed Corn
paraméteren meg-
adott eldtolasra lassit le.

A valosagos palya

=1: két mondat atmeneté- A
. vy 1z N1 N2 N1 G91 X100 Y20 F3000
nél az eldtolas | F N2 X30 Y80
komponensek kii-
lqnl’)se gét szamitja F.
ki és, ha valame- >

lyik nagyobb, | A valoségos palya
minta Crit F Diff | AF.

paraméteren beal- AF i S

litott érték, ugy >

lassitja le az eld- | F,
tolast, hogy a se- AF.
bességugras egyik ’ SAF A programozott pélya
tengelyen se 1épje
tul a megengedett
értéket.
#1 GEO: Ha a paraméter
Nem hasznalt.

NO0307 Crit A Diff (L1...8, bit, csatorna)
Szogadat, értelmezése ° (fok).
Ha az Feed Control #0 FDF=0, a mondatdtmeneteknél a lassitas az ezen a paraméteren
megadott kritikus szogkiilonbség alapjan torténik. A lassitds a Feed Corn paraméteren
megadott eldtolasra torténik.
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N0308 Feed Corn (L1...8, bit, csatorna)
Sebesség adat, a paraméterre irt szam az #0 IND paraméter alapjan inch/perc-ben, vagy
mm/perc-ben értendd, ha #1 ROT=0.
Ha #1 ROT=1 az adat fok/perc-ben keriil értelmezésre.
Ha az Feed Control #0 FDF=0, ¢és a sarkoknal a két mondat altal bezart szo6g nagysaga
meghaladja a Crit A Diff paraméteren beallitott értéket erre az el6toldsra lassit le a
vezérlo.

N0309 Crit F Diff (A1...32, lebegopontos, tengely)
Sebesség adat, a paraméterre irt szam az #0 IND paraméter alapjan inch/perc-ben, vagy
mm/perc-ben értendd, ha #1 ROT=0.
Ha #1 ROT=1 az adat fok/perc-ben keriil értelmezésre.
Ha az Feed Control #0 FDF=1, mondatatmeneteknél a tengelyenként megengedhetd
sebességugras mértékét adja meg 1/min dimenzidban. A két mondat kozdotti atmeneti
pontra olyan eldtolésra lassit le, hogy a sebességugras egyik tengelyen se 1épje tl az itt
megadott értéket.

N0310 Circ F Min (L1...8, lebegépontos, csatorna)
Sebesség adat, a paraméterre irt szam az #0 IND paraméter alapjan inch/perc-ben, vagy
mm/perc-ben értendd.
Korivek megmunkalasanal a vezérld az eldtolads F nagysagat az

F=axr

Osszefiiggés alapjan bekorlatozza, ahol:

a: akorinterpolacidban részt vevo tengelyekre megadott gyorsulasértékek koziil a kisebb,
r: a ror sugara.

Annak érdekében, hogy az el6tolas ne csokkenhessen minden hataron tal, az Circ F Min
paraméteren megadhatunk egy minimalis el6tolasértéket. Ha a kiszamitott el6tolas kisebb,
mint a Circ F Min paraméteren megadott érték (F<Circ F Min) a vezérlé a Circ F Min
paraméterrdl veszi az eldtolast.

NO0311 G31 Feed (L1...8, lebegopontos, csatorna)
Sebesség adat, a paraméterre irt szam az #0 IND paraméter alapjan inch/perc-ben, vagy
mm/perc-ben értendd, ha #1 ROT=0.
Ha #1 ROT=1 az adat fok/perc-ben kertil értelmezésre.
Ha a vezérld G31 parancsot hajt végre és az SKF paraméter értéke 1 az eldtolast errdl a
paraméterrdl veszi.

N0312 G37 Feed (L1...8, lebegopontos, csatorna)
Sebesség adat, a paraméterre irt szam az #0 IND paraméter alapjan inch/perc-ben, vagy
mm/perc-ben értendd, ha #1 ROT=0.
Ha #1 ROT=1 az adat fok/perc-ben kertil értelmezésre.
Ha a vezérl6 G37 parancsot hajt végre és a TLF paraméter értéke 1 az eldtolast errdl a pa-
raméterrdl veszi.
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N0313 Feed Mult (L1...8, lebegépontos, csatorna)
Szorz6szam, amely azt hatdrozza meg, hogy a programozott el6tolas értékének hanyszoro-
saval mozogjanak a szanok, ha a kezel6 a gyorsmeneti jog gombot nyomva tartja.

N0314 Manual Rapid (A1...32, lebegépontos, tengely)

Sebesség adat, a paraméterre irt szam az #0 IND paraméter alapjan inch/perc-ben, vagy
mm/perc-ben értendd, ha #1 ROT=0.

Ha #1 ROT=1 az adat fok/perc-ben keriil értelmezésre.

Mozgatas iizemmoddban a gyorsmeneti gomb lenyomasa esetén ezzel, a tengelyenként
megadhato értékkel, mozognak a tengelyek.

Léptetés lizemben ezzel a sebességgel mozogja le a kivalasztott inkrementumot.
Kézikerék iizemben ez az érték hatarolja be a mozgas sebességét.

NO0315 Jog Max Feed (Al...32, lebegdpontos, tengely)

Sebesség adat, a paraméterre irt szam az #0 IND paraméter alapjan inch/perc-ben, vagy
mm/perc-ben értendd, ha #1 ROT=0.

Ha #1 ROT=1 az adat fok/perc-ben keriil értelmezésre.

Mozgatas lizemmodban ez a paraméter hatarolja be tengelyenként a sebességet.

N0316 Jog F Contr (L1...8, egész, csatorna)
Jog lizemben az alakalmazott el6tolas nagysagat hatdrozza meg. Ertéktartomanya: 1...3.

Jel

Erték

Miikodés

JFT

A jog eldtolas értekét a CP_JOGFD PLC regiszter értéke alapjan allitja
be, exponencidlis fiiggvény szerint. Az el6tolas mindig 1/min
dimenzidban keriil kiadasra. A CP_JOGFD regiszter értékét célszerli az
override kapcsol6 allasdhoz kotni.

JFP

A jog eldtolés értekét:
G94 éllapotban: a JOG F G9%4
G95 éllapotban: a JOG F G95
paraméterrdl veszi. G95 allapotban a mozgatashoz ors6 forgas is kell.

JFM

A jog eldtolés értékét a modalis (megdrokolt) F értekrol veszi. Az
elétolas értékét

G94 éllapotban: 1/min dimenzidban

G95 éllapotban: 1/fordulat dimenzidban
értelmezi. G95 allapotban a mozgatashoz orsé forgas is kell.
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5 Feedrate paramétercsoport

Az alabbi tdblazat CP_JOGFD regiszter értékének fliggvényében 15-ig mutatja az el6tolas érté-
két, ha JFT paraméter van beallitva.

G21 G20 kortengel
CP_JOGED | /min in/min s

0 0 0 0

1 2 0.08 0.4

2 32 0.12 0.64

3 5 0.2 1

4 7.9 0.3 1.58

5 12.6 0.5 2.52
6 20 0.8 4

7 32 12 64

8 50 2 10

9 79 3 15.8
10 126 5 252
T 200 8 40
12 320 12 64
13 500 20 100
14 790 30 158
15 1260 50 252

NO0317 Jog F G94 (L1...8, lebeg6épontos, csatorna)
Sebesség adat, a paraméterre irt szam az #0 IND paraméter alapjan inch/perc-ben, vagy
mm/perc-ben értendd, ha #1 ROT=0.
Ha #1 ROT=1 az adat fok/perc-ben kertil értelmezésre.
Ha a Jog F Contr paraméter értéke 2 (JFP) a jog eldtolas nagysagat G94 allapotban errdl
a paraméterrdl veszi.

NO0318 Jog F G9S (L1...8, lebegépontos, csatorna)
Sebesség adat, a paraméterre irt szdm az #0 IND paraméter alapjan inch/ford-ban, vagy
mm/ford-ban értendd, ha #1 ROT=0.
Ha #1 ROT=1 az adat fok/ford-ban kertil értelmezésre.
Ha a Jog F Contr paraméter értéke 2 (JFP) a jog eldtolas nagysagat G95 allapotban errdl
a paraméterrdl veszi. A mozgatashoz ors6 forgas is sziikséges.

NO0319 T Meas Feed (L1...8, lebegépontos, csatorna)
Sebesség adat, a paraméterre irt szam az #0 IND paraméter alapjan inch/perc-ben, vagy
mm/perc-ben értendd, ha #1 ROT=0.
Automatikus szerszambemérés esetén, amikor a bemérd eszkozt a jog gombok hasznalata-
val kozelitjiik, meg a szan ezzel az el6tolassal mozog.
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N0319+n Rn S Rapid n=1...8 (S1...S16, lebegépontos, orso)
n=1...8: az 1...8 tartomany mindegyikére kiilon paraméter
Meértékegysége: fordulat/min.
M19 parancs utdn az orso tengelyek tartoméanyonkénti gyorsmeneti sebessége 1/min egy-
ségben.

N0327+n Rn S F Max n=1...8 (S1...S16, lebegépontos, orso)
n=1...8: az 1...8 tartomany mindegyikére kiilon paraméter
Meértékegysége: fordulat/min.
M19 parancs utan az orso6 tengelyek tartomanyonkénti megengedhetd el6told sebessége
1/min egységben.
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6 Acceleration paramétercsoport

N0400 Acceleration (A1l...32, lebegdpontos, tengely)
Gyorsulas adat, a paraméterre irt szdm VA
az #0 IND paraméter alapjan F
inch/sec’*-ben, vagy mm/sec’-ben ér-
tendo, ha #1 ROT=0.
Ha #1 ROT=1 az adat fok/sec*-ben
kertil értelmezésre.
Tengelyenként a gyorsitas mértékét
hatarozza meg.

A 4

a

Acceleration

\ 4

gyorsitas lassitas

N0401 Acc Te (A1...32, lebegépontos, tengely)

Id6 adat, masodpercben (sec) v A
keriil megadasra. F
Tengelyenként a gyorsitas id6al- / \
lando6jat hatarozza meg, azaz / \
azt, hogy a gyorsitds értéke
mennyi id6 alatt érje el az >
Acceleration paraméteren mega- a
dott értéket. Acceleration
T T
T | |T >
T=AccTc -
gyorsitas lassitas
N0402 Normal Acc (A1...32, lebegépontos, tengely)
Gyorsulas adat, a paraméterre irt szam az #0 IND paraméter alapjan v
inch/sec’*-ben, vagy mm/sec’-ben értendd, ha #1 ROT=0.
Ha #1 ROT=1 az adat fok/sec*-ben keriil értelmezésre.
A palyadra merdleges iranyban kialakuld (normalis irdnyt) gyorsulas mér- ‘
tékét korlatozza be tengelyenkén. palya -

N0403 Acc Diff (A1...32, lebegépontos, tengely)
Gyorsulas adat, a paraméterre irt szdm az #0 IND

paraméter alapjan inch/sec’-ben, vagy mm/sec’-ben ~
értendo, ha #1 ROT=0.

Ha #1 ROT=1 az adat fok/sec’-ben keriil értelmezésre. Eovmést kivets

X . , o gymast kovetd egyenes
Mondatatmeneteknél, két egyenes szakasz kozott, a ten- szakaszok
gelyenként megengedhetd gyorsulasugras mértékét adja
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meg. A két mondat kdzotti &tmeneti pontra olyan eltolasra lassit le, hogy a gyorsuldsugras egyik
tengelyen se 1épje tul az itt megadott értéket.

N0404 Acc Diff Circ (A1...32, lebegépontos, tengely)
Gyorsulas adat, a paraméterre irt szim az #0 IND paraméter alapjan inch/sec’-ben, vagy
mm/sec’-ben értendd, ha #1 ROT=0.
Ha #1 ROT=1 az adat fok/sec*-ben keriil értelmezésre.
Mondatatmeneteknél, ha az egyik mondat kor, a tengelyenként megengedhetd gyorsulas-
ugras mértékét adja meg. A két mondat kdzotti atmeneti pontra olyan el6tolasra lassit le,
hogy a gyorsulasugras egyik tengelyen se épje til az itt megadott értéket.

Atmenet egyenes interpolaciobél (N1) korinterpolacioba (N2)
programozott palya
\

programozott palya
N1 H |

Y A N1 \

/ s

Y A

N2 N2

A gyorsuldsvaltozas
miatt fellépd rezgések |

F A

el6tolas

X

F 4

|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
.
+
|
|
|
|
T

elotolas
A\

<y

Az el6tolas csokkentése
az atmenetnél

-

\/

>

t

Y iranyt gyorsulas Y irdnyt gyorsulas

a,
A gyorsulasugras (rantas)
csokken az Y tengelyen

A -
T Ll T I >

t ‘ t

N0404+n Rn S Acc n=1...8 (S1...S16, lebegépontos, orsé)
n=1...8: az 1...8 tartoméany mindegyikére kiilon paraméter
Mértékegysége: fordulat/sec’.
M9 parancs utdn az orsé tengelyek tartomanyonkénti gyorsuldsat adjameg 1/sec” egység-
ben.

N0412+n Rn S Acc Tc n=1...8 (S1...S16, lebegopontos, orso)
n=1...8: az 1...8 tartomany mindegyikére kiilon paraméter
Id6 adat, masodpercben (sec) keriil megadasra.
Orsonként €s tartomanyonként a gyorsitas idéallandojat hatarozza meg.

38



6 Acceleration paramétercsoport

N0421 Acc Contr (L1...8, bit, csatorna)

Nod21 | #7 #6 #5 #4 #3 #2 #1 #0

Ll...s JRK ROL

#0 ROL: Gyorsmeneti mozgasok kozotti atlapolas engedélyezése. Gyorsmeneti pozicionalas so-
ran, ha a pozicionalé mondatot pozicional6 mondat kovet és a paraméter értéke
=0: a poz:c1pnalas ,n}terpol:d(:l’o A ROL=0

eldtti gyorsitassal torté- Nn

mk’ . (‘poziciéban” jelre vér"

a kovetkez6 mondat in- | v > «—
ditdsa megvarja, hogy a
sebesség 0-ra csokken-
jen,

¢s PCH=1 paraméter ér-
téknél megvarja a moz-
gasbanrészt vevo tenge-
lyeken a “pozicidoban”
jelet.

Nn+1

a

=1:a poz301'0nalas ,11,1terp01“a01,0 A ROL=1
utani gyorsitassal torté-
nik, < Nn >/ Nn+1 > Nn+2
a kovetkez6 mondat in- v
ditasa csak azt varja
meg, hogy az Osszes
tengelyen a sebesség ér-
téke a Rapid Reduct.
Ratio paraméteren meg- y Wo
adott szazalékos érték a- R
la csokkenjen. Az | V2
N1337 Execution Con-
fig paraméter PCH bitjét
0-ba kell allitani!

Rz% |

39



6 Acceleration paramétercsoport

#1 JRK: A gyorsulasfiiggvény elsd
derivaltjaban (j) kikiiszobolhetd
az ugras (jerk):
=0: a gyorsulasfiiggvény elsd
derivaltjaban (j) ugras
van,

=1: a gyorsulasfiiggvény elsd
derivaltjdban (j) nincs
ugras.

VA
F / \
a t
Acceleration T=AccTc T T
T T t
J
gyorsitas lassitas

N0422 Rapid Reduct. Ratio (A1...32, lebegépontos, tengely)
A paraméterre irt szam mértékegysége %.
A vezérld akkor veszi figyelembe, ha a gyorsmeneti mozgasok kozotti atlapolas engedé-
lyezve van a ROL=1 paraméter allitassal. A kovetkezd pozicionald, vagy mozgast tartal-
maz06 mondatra akkor 1ép, ha a mozgésban részt vevo 6sszes tengelyen az elétolaskompo-

nensek nagysaga a (Rapid*Rapid Reduct. Ratio/100) érték ala csokken.

N0423 JerkRate (A1...32, lebegopontos, tengely)

Nem hasznalt.
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N0500 Axis Input Type (Al...32, egész, tengely)
Az adott tengely jeladé bemenetéhez tartozo6 hardver tipusa. A valasztas legordiild lista-
bal torténik.

NO0501 Axis Input Address (A1...32, egész, tengely)
Az adott tengely jeladé bemenetéhez tartozo egység (NCT hajtas, mérérendszer kartya)
periféria cime.

v Figyelem! A kivalasztott cim nincs osszefiiggésben az adott tengely paraméteren megadott
szamaval. Pl: a paraméteren Z tengely az A3 3. tengely, de jeladojanak cime lehet pl. 5.

Ha a paraméter értéke=0: az adott tengelyen nincs poziciémérés.
Ha a paraméter értéke>0, az adott tengelyen van poziciomérés.
Az adott tengelyhez tartozo ki-, bemeneti cim lehet ugyanaz, de kiilonb6z6 is!

N0502 Axis Output Type (A1...32, egész, tengely)
Az adott tengely kimenetéhez tartozo6 hardver tipusa. A valasztas legordiild listabol torté-
nik.

N0503 Axis Output Address (A1l...32, egész, tengely)
Az adott tengely kimenetéhez tartozé egység (NCT hajtas, alapjelkiadésra szolgaldé D-A
atalakito kartya stb.) periféria cime, amire amérérendszer kimeneteket (pl. alapjel), illetve
PLC vezérlobiteket (pl. hajtasengedélyezés stb.) ki kell adni.

= Figyelem! A kivalasztott cim nincs osszefiiggésben az adott tengely paraméteren megadott
szamaval. Pl: a paraméteren Z tengely az A3 3. tengely, de kimenetének cime lehet pl. 15.

Ha a paraméter érté¢ke=0: az adott tengelyen nincs alapjelkiadas.

Ha a paraméter érté¢ke>0, az adott tengelyen van alapjelkiadas.

Ugyanazt az alapjelcimet egy orséhoz is, vagy egy tengelyhez is lehet rendelni:

— Ha egy f6hajtas polarinterpolacioban C tengelyként funkciondl a C tengelyhez is, meg
a fOhajtdshoz is ugyanazt a cimet kell megadni. Az AP DETCHR ¢és
SP_SDETCHR PLC jelzdk alapjan d6l el, a C tengely vagy az S orsé kimenete
lesz a hajtasnak kiadva.

= Figyelem! Az adott tengelyhez tartozo ki-, bemeneti cim lehet ugyanaz, de kiilonbozo is az

alkalmazott periferialis eszkozok fiiggvenyében! Példaul az A3 Z tengely a 3-as cimii
hajtasnak ad alapjelet, de a mérdléc jelét a 13-as cimii perfériarol veszi.
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Az alabbi abran a pozicidszabalyozo kor hatasvazlata lathato. Az abran lathato jelolések (K, A
stb.) megfelelnek paramétereknek. A szkop, vagy mérdrendszer teszt képernydn megjelenithetd
jelek is fel vannak tiintetve rajta (ComPos, FolErr, stb). A jelek mértékegysége: mm, inch, fok,
mmy/sec, inch/sec, fok/sec.

Y
|

d
> A
igatd
ComPos  <€—
szir61 sz{ir62

Interpolator +
A\

+ + ®
As, »| Y As; > T, /T, —)SE K [1/sec] —>O—<—) Hajtas

1 &
ComVel <«&—
S

FolErr <

\ 4

v
1
Y

<

Command <€

An
I M |
ActPos < Y As, |« — (— Jelado
D

1
Tach < — As,

iy

N0504 Position Gain (A1...32, lebegdpontos, tengely)
A pozicid szabalyoz6 kor erdsitése.
Mértékegysége: 1/sec.
Az er6sités értéke (K) €s a pozicidszabalyoz6 kor lemaradasa (FolErr) kozott az eldtolas
(F) fiiggvényében a kovetkezd az 6sszefliggés:

FolErr = il
olErr = ==

Ha a fenti egyenlet nem teljesiil a Position Calibration paramétert, vagy a hajtas bemeneti
osztojat kell beallitani.

NO0505 Position Calibration (A1...32, lebegépontos, tengely)
Sebesség adat, a paraméterre irt szadm az #0 IND paraméter alapjan inch/perc-ben, vagy
mm/perc-ben értendd, ha #1 ROT=0.
Ha #1 ROT=1 az adat fok/perc-ben kertil értelmezésre.
A sebesség alapjel kimenet kalibralasara szolgalo érték.
Ertéke célszerlien a gyorsmeneti elétolas (Rapid) paraméterének értéke szorozva kb. 10
vagy 20 szazalékos szabalyozasi tartalékot ado konstanssal.
Position Calibration=1,1+1,2*Rapid

N0506 Position Offset (A1...32, lebegépontos, tengely)
Analog hajtasok esetén nyugalmi allapotban a lemaradasbodl (FolErr) kiolvasott értéket
irjuk ide.
Pozici6 adat, a paraméterre irt szam az #0 IND paraméter alapjan inch-ben, vagy mm-ben
értendo, ha #1 ROT=0.
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Ha #1 ROT=1 az adat fokban keriil értelmezésre.

NO0507 Position Drift Compensation (A1...32, lebegépontos, tengely)
Analdg hajtasok esetén a drift automatikus kompenzaldséra szolgal6 paraméter.
Dimenzidja: sec
A drift automatikus kiiktatasdnak idéallandoja.

N0508 Time Constantl (Al...32, lebegépontos, tengely)
A pozicio alapjel sziir6 (T,) id6éallandoja.
Dimenzidja: sec.

N0509 Time Constant2 (Al...32, lebegépontos, tengely)
A kiegyenlit6 sziird (T,) idéallanddja.
Dimenzidja: sec

N0510 Dead Time (A1...32, lebegépontos, tengely)
A kiegyenlitd holtidd (Tp,) mértéke.
Ertéktartomanya: 0...0.01.

Dimenzidja: sec.

NO0511 Feedforward (A1...32, lebegopontos, tengely)
A sebesség eldrecsatolas (A) mértéke.
Dimenzidja: nincs
Ertéktartomany: 0...1

NO0512 Multiply (A1...32, egész, tengely)
A jelado6 impulzusainak eldjel nélkiili szorzészama (M).
Beadhato értéktartomany: 1<Multiply<4.294.967.296

NO0513 Divide (A1...32, egész, tengely)
A jelado impulzusainak el6jel nélkiili osztoszdma (D).
Beadhato értéktartomany: 1<Divide<4.294.967.296

A Multiply és Divide paramétert ugy kell beallitani, hogy a tengelyen
1 mm, vagy 1 fok elmozdulashoz10°
1 inch elmozdulashoz 10’

impulzus érkezzen a jeladotol.

1. példa: a forgd jelado felbontasa
2°" impulzus.

Ebbdl
2% impulzus tartozik a jelad6 1 fordulatahoz, és
2'* jelado fordulatot képes nyilvantartani.

A jelado 1 fordulatara 10 mm-t mozog a szan. Ekkor
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. M
10 10" = —x 2%
D

>

M 100 27x5" 57 78125

D 2% 25 2" 262144
Tehat a Multiply paraméter értéke 78125, a Divide értéke pedig 262144.

[ =]

2. példa: a linearis mérdléc felbontdsa 10 mm.
Ekkor a Multiply paraméter értéke 10, a Divide értéke pedig 1.

N0514 Servo Control (A1...32, bit, tengely)
N0514 #1 #6 #5 #4 #3 #2 #1 #0

AL.32 | opN | END | FUP | EFD AD ID MD

#0 MD: A motor forgasiranyanak megforditasara szolgalé paraméter (D,,). Tengelyenként ugy
kell beallitani, hogy pozitiv programozott elmozdulashoz pozitiv szanelmozdulas tartoz-
zEk.

0: nincs iranyvaltas a kimend alapjelen,
1: a kimend alapjel irdnyat megforditja.

#1 ID: A jelad¢ altal kiadott inkrementalis elmozdulésok iranyfordité paramétere (D,). Ha a pozi-
ci6 szabalyozasi hurokban pozitiv visszacsatolas van, ennek a bitnek az atirdsaval ez meg-
sziintethetd (mintha a jeladon A-notA) cserét végeznénk).

0: nincs irdnyforditas,
1: iranyt fordit.

#2 AD: Abszolut, vagy abszolutan kédolt jelado hasznalata esetén az abszolut irany megfordita-
sara szolgald paraméter (D). P1: tavolsag kddolt mérdléc esetén a léc pozitiv iranya ellen-
tétes a tengely pozitiv iranyaval.

#4 EFD: A paraméterbit csak a#7 OPN paraméter 1, vagy az AP_ OPNR PLC jelz6 1 allapotaban
hatasos.

0: ha a paraméter értéke 0 €s az AP_EFD PLC jelzd is 0, a pozicié hurok nyitott allapota-
figyelembe veszi.

1: ha a paraméter értéke 1 vagy az AP_EFD PLC jelz6 1, a pozicié hurok nyitott allapota-
ban nem veszi figyelembe. Akkor hasznalhatd, amikor tobb tengely ugyanazt a jel-
adot hasznalja pozicidvisszacsatolasra.

#5 FUP: (Follow UP) Vészéllapotban (Machine OfY) a poziciohurok nem zarodik, a jeladé im-
pulzusok az abszolut utmérdben (ActPos) keriilnek gytijtésre. A gép bekapcsolasa utan
(Machine On):

0: ha a paraméter értéke 0, és az AP FLWU PLC jelzo értéke is 0, a pozicidszabalyozo
hurok zérasa eldtt a parancspozicio felveszi (ComPos) az abszolut (jeladorol mért)
pozicio értékét (ActPos) és a tengelyen elmozduldas nem torténik,. A gép ebben
a pozicidban marad mindaddig, amig mozgast nem programozunk.

1: ha a paraméter értéke 1, vagy az AP FLWU PLC jelz0 értéke 1, a pozicidszabalyozo
hurok zéarasa eldtt a parancspozicio nem veszi fel (ComPos) az abszolut (jeladorol
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mért) pozicio (ActPos) értékét és a tengelyen elmozdulds torténik, lelépi a szervo
kikapcsolt allapotaban felhalmozott elmozdulést. Ez a beallitas pl. tengelyek
szinkron mozgatasakor erdsen javallott!
#6 END: A jeladofigyelés kikapcsolasara szolgalo paraméter:
0: ha a paraméter értéke 0 és az AP END PLC jelzd is 0, a jeladofigyelés bekapcsolva,
1: ha a paraméter értéke 1 vagy az AP END PLC jelzd 1, a jeladdfigyelés kikapcsolva.
#7 OPN: A pozicid szabalyoz6 kor nyitasara szolgald paraméter:
0: ha a paraméter értéke 0 és az AP OPNR PLC jelzd is 0, a pozicid hurok zarva,
1: ha a paraméter értéke 1 vagy az AP OPNA PLC jelzd 1, a pozicidé hurok nyitva.

NO515 Feed Forward Control (A1...32, bit, tengely)
N0515 #7 #6 #5 #4 #3 #2 #1 #0

Al..32 FFR FFE

#0 FFE: a sebesség eldrecsatolds engedélyezése:
0: a sebesség eldrecsatolas nincs engedélyezve
1: a sebesség eldrecsatolas engedélyezve van.
#1 FFR: ha a sebesség eldrecsatolas engedélyezve van (FFE=1), gyorsmenet esetén FFR paramé-
ter alapjan
0: a sebesség eldrecsatolast megsziintetjiik gyorsmenet esetén
1: a sebesség eldrecsatolas hatdsos gyorsmenet esetén.

NO0516 Inpos (Al...32, lebegopontos, tengely)
Pozici6 adat, a paraméterre irt szam az #0 IND paraméter alapjan inch-ben, vagy mm-ben
értendo, ha #1 ROT=0.
Ha #1 ROT=1 az adat fokban kertil értelmezésre.
A “pozicioban” jel ablak (parancspozicio €s jeladorol mért pozicio kiilonbsége ComPos-
ActPos) nagysaga.
Ha egy tengely az N1340 Inpos Timeout paraméteren meghatarozott idén beliil nem ér
pozicioba a vezErld hibat jelez.

NO0518 Time Constant3 (A1...32, lebegopontos, tengely)
A szervohiba képzéséhez sziiksége szimulacio idéallandoja méasodpercbenben (sec).
A pozicid szabalyozo kor ciklusrol ciklusra 6sszehasonlitja, hogy a jeladordl mért pozicio
¢€s az interpolator parancspozicidjabol szamitott josolt pozicid kiilonbsége abszolut érték-
ben nem nagyobb-e, minta Serrl1, vagy Serrl2 paraméter értéke. A szamitashoz sziikséges
id6allando értéke.
Javasolt értéke (ha a korerdsités a lengéshatarig van novelve):
1
Lo
ahol K a korerdsités értéke.

NO0519 Serrll (A1...32, lebegépontos, tengely)
A tengely allo allapotaban a szervo hiba hatara.
A pozicid szabalyoz6 kor ciklusrél ciklusra 6sszehasonlitja, hogy a jeladordl mért pozicio
¢€s az interpolator parancspozicidjabol szamitott josolt pozicid kiilonbsége abszolut érték-
ben nem nagyobb-e, mint a Serrl1 paraméter értéke.
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Pozici6 adat, a paraméterre irt szam az #0 IND paraméter alapjan inch-ben, vagy mm-ben
értendd, ha #1 ROT=0.
Ha #1 ROT=1 az adat fokban kertil értelmezésre.

NO0520 Serrl2 (A1...32, lebegépontos, tengely)

A dinamikus szervo hiba hatara.

A pozicio szabalyozo kor ciklusrdl ciklusra 6sszehasonlitja, hogy a jeladorél mért pozicid
és az interpolator parancspozicidjabol szamitott josolt pozicid kiilonbsége abszolut érték-
ben nem nagyobb-e, mint a Serrl2 paraméter értéke.

Pozici6 adat, a paraméterre irt szam az #0 IND paraméter alapjan inch-ben, vagy mm-ben
értendd, ha #1 ROT=0.

Ha #1 ROT=1 az adat fokban kertil értelmezésre.

N0521 Serrl3 (A1...32, lebegépontos, tengely)

Az abszolut szervo hiba hatara. A gyorsmenethez tartoz6 lemaradas értéke.

Pozici6 adat, a paraméterre irt szam az #0 IND paraméter alapjan inch-ben, vagy mm-ben
értendd, ha #1 ROT=0.

Ha #1 ROT=1 az adat fokban kertil értelmezésre.

N0522 Synchr K (A1...32, lebegdpontos, tengely)

Ha egy tengely szinkronizalodott egy masikhoz a két tengely pozicid egyiittfutasat szaba-
lyozo erdsitési tényezd. Mindig a szolga tengelyre vonatkozik. Dimenzi6 nélkiili szam.

NO0523 Backlash (A1...32, lebeg6pontos, tengely)

Tavolsag adat, a paraméterre irt szam az #0 IND paraméter alapjan inch-ben, vagy mm-
ben értendd, ha #1 ROT=0.

Ha #1 ROT=1 az adat fokban kertil értelmezésre.

Az irdnyvaltasi kompenzacio mértéke tengelyenként.

N0524 EnDat Resolution (A1...32, lebegépontos, tengely)

Az EnDat jelad6 felbontasabdl az adott tengelyen figyelembe veendd bitszam.

Legyen példaul a forgo6 EnDat jeladd 37 bites. Ebbdl 25 bit esik a jeladd egy koriilfordula-
sara ¢€s 12 biten szdmolja a jelad6 altal megtett fordulatokat.

Linearis tengely esetén a paraméterre irjunk 37-t.

Forgo tengely esetén, ha a jeladd egy fordulatara a tengely egyet fordul, irjunk a paramé-
terre 25-t, mert a 25 biten feliili adatok foloslegesek.

NO0525 Compensation Control (A1...32, bit, tengely)

NO0515 #7 #6 #5 #4 #3 #2 #1 #0
Al..32 FSE FRE SME BLE

#0 BLE: Az iranyvaltas gyorsitasi kompenzaciot teljesen zart hurka pozicidvisszacsatolasok ese-

tén lehet alkalmazni példaul, ha linearis tengelyeken mérdlécet hasznalunk.
Az irdnyvaltas gyorsitasi kompenzacio:

=0: nincs engedélyezve,

=1: engedélyezve van.
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#1 SME: Az iranyvaltas gyorsitasi jel kiadasanak ledllitasat szabalyoz6 paraméter. Ha az irdny-
valtas gyorsitas engedélyezve van, és a paraméter:
=0: a kompenzacios jel kiadasa
—csak az N0527 Backlash Acc Period paraméteren megadott id6 letelte utan szli-
nik meg,
=1: a megtett Ut alapjan torténd leallitas engedélyezve van. A kompenzacios jel kiadasa
— vagy az N0527 Backlash Acc Period paraméteren megadott id6 letelte utan,
—vagy az N0528 Backlash Acc Distance paraméteren megadott tdvolsag megtéte-
le utan szlinik meg.
ban, egy adott id6 eltelte utan letapadnak.
A tapadasi surlodas kompenzacidja:
=0: nincs engedélyezve,
=1: engedélyezve van.
#3 FSE: A tapadasi surlodast lekiizdd jel kiadasanak ledllitasat szabalyozo paraméter. Ha a tapa-
dasi surlodas kompenzacidja engedélyezve van, és a paraméter:
=0: a kompenzacios jel kiadasa
— csak azutan szlinik meg, miutan a lemaradasbol kialakulé alapjel nagysaga
elérte az N0529 Friction Comp. Amount paraméteren megadott értéket,
=1: a megtett Ut alapjan torténd leallitas engedélyezve van. A kompenzacios jel kiadasa
—vagy azutdn szlinik meg, miutan a lemaradasbol kialakulo alapjel nagysaga elér-
te az N0529 Friction Comp. Amount paraméteren megadott értéket,
—vagy azNO0531 Friction Comp. Distance paraméteren megadott tdvolsag megté-
tele utan.

N0526 Backlash Acc. Amount (A1...32, lebegépontos, tengely)
Az iranyvaltasi gyorsitas nagysaga, vagyis a
funkcié miikddésbe 1éptekor a sebesség a-
lapjel nagysaga, a megfeleld tengelyen, fiig-
getleniil a lemaradas értékétol.

alapjel 4
Backlash Acc. Amount

y»
>

lemaradas

NO0527 Backlash Acc. Period (A1...A32, lebegépontos, tengely)
Azazid6tartam masodperc (sec) egységben, | A yjapicl
amig az irdnyvaltasi gyorsitas hatdsos, az
adott tengelyen.

__ Backlash Acc. Period

—7

3 ¢
Backlash Acc. Anllou_nt'\
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NO0528 Backlash Acc. Distance (A1...32, lebegépontos, tengely)
Pozici6 adat, a paraméterre irt szam az #0 | A
IND paraméter alapjan inch-ben, vagy mm-
ben értendd, ha #1 ROT=0.
Ha #1 ROT=1 az adat fokban keriil értelme- ﬂ

alapjel

‘Backlash Acc. Distance

.

zésre. i g
Ha az iranyvaltési gyorsitas sordn a megtett

ut alapjan torténd befejezés engedélyezve @ AnIme,\
van az N0525 Compensation Control para-

méter #1 SME=1 alléassal, akkor az itt mega-
dott ut megtétele utan ledllitja a kompenzacios jel kiadasat.

N0529 Friction Comp. Amount (A1...32, lebegépontos, tengely)

crer

>

; ; - alapjel 4
nagysaga, vagyis a funkcio miikddésbe 1ép-

tekor a sebesség alapjel nagysaga, a megfe- | Friction Comp. Amount
lel6 tengelyen, fliggetleniil a lemaradas érté-
kétol. >

lemaradas

N0530 Stop Judgement Period (A1...32, lebegépontos, tengely)
gely allo allapotban volt-e, és eltelt-e annyi id6, hogy letapadjon. Ha a paraméteren ma-
sodpercben (sec) megadott id0 mozgas nélkiil telik le az adott tengelyen, a tengely indita-
sakor aktivalodik a tapadasi strlédas kompenzacidja.

w Figyelem! Ha a paraméter érteket tul kicsire allitjuk alacsony elotoldasok esetén mitkodésbe
léphet a kompenzacio, amely nem kivant hatast eredményezhet.

NO0531 Friction Comp. Distance (A1...32, lebegépontos, tengely)
Pozici6 adat, a paraméterre irt szam az #0 | A
IND paraméter alapjan inch-ben, vagy mm-
ben értendéa ha #1 ROT=0. Friction Comp. Distance
Ha #1 ROT=1 az adat fokban keriil értelme- ﬂ <

zésre. ) g
Ha a tapadasi surl6das kompenzacio esetén / L’\

a megtett ut alapjan torténd befejezés enge- Friction Comp. Amount

délyezve van az N0525 Compensation Cont-

rol paraméter #3 FSE=1 allassal, akkor az itt
megadott Ut megtétele utan leallitja a kompenzacios jel kiadasat.

alapjel

N0532 Compensation A/x Multiplier (A1...32, lebegépontos, tengely)
Ha a paraméter értéke 0-tol kiilonbozo, a kompenzdcios jelek kikapcsolasa nem egység-
ugras szerlien torténik, hanem A/x fiiggvény szerint, ahol “A” a paraméter értéke.
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N0533 Tandem Master (A1...32, egész, tengely)
Ha ugyanazt a tengelyt két motor és két hajtas miikodteti, de a poziciomérésre csak egy
jelado szolgal, tandem szabalyozésrol beszéliink.
Ebben az esetben a mester tengelyen zarul a pozicidszabalyozo hurok, de a hajtas felé me-
nd sebesség parancsjelet a szolga hajtasnak is ki kell adni.
Ezért egy kiilon tengelyt, a tandem szolgat, ki kell jeldlni a paraméterek kozott. Meg kell
adni az Axis Output Type és Axis Output Address paraméterek segitségével, hogy a tan-
dem szolga melyik hajtasnak adjon ki sebesség parancsjelet.
A Tandem Master paramétert a szolga tengelyen toltjiik ki. A szolgahoz tartoz6 mester
tengelyszamat irjuk a paraméterre. A szolgahajtas felé mend alapjelkiadas csak akkor ér-
vényeslil, ha az N0514 Servo Control paraméteren a #7 OPN paramétert 1-be allitottuk,
azaz nyitottuk a pozici6 szabalyoz6 hurkot.
A tandem szabalyozast, azaz a motorok egyiittfutasat és a mechanikus hézagmentesitést,
a hajtasok végzik.

Kettés pozicioszabalyozé kor
vetlen mérés), és a fenti két mérdeszkozre végezziik a pozicidszabalyozast, a tengelyek all6 alla-
potaban lengések alakulhatnak ki a motor és a mérdeszkdz kozotti irdnyvaltasi hézag miatt.
Ha a motoron jeladoé is van (kdzvetett mérés), kettds pozicidszabalyozo kort is beallithatunk. 4
kettos pozicioszabalyozo kor haszndlatdval olyan stabilitast érhetiink el a pozicioszabdlyozas-
ban, mint kozvetett mérésnél, azaz amikor a motor jeladojara szabdalyoznunk, ugyanakkor
megtarthatjuk a kozvetlen mérésbol adodo pontossagot.

mérdléc, vagy

FolErrl  FolErr | fOI‘géJ'eladé/ s26gmérd
+ + :
YAs; = »O-+—>»| K l hajtas motor

+ [
|

| Tsebesség visszacsatolas
|
2As, €
|
|
|
|
|
|

T ! T: Dual Position Delay Time

l
|
ZASS < i
|
|

A pozicidszabalyozé kor beallitasat a kozvetett mérdeszkdznek, azaz a motor jeladdjdnak haszna-
lataval végezziik. Ezutan kapcsoljuk be a kozvetlen mérdeszkozt (mérdlécet, szogmérdt) a pozi-
cioszabalyozasba. A szabalyozas hatdsvazlata a fenti abran lathato.
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Kettds hurok haszndlata esetén a szabalyozasban figyelembe vett lemaradas, FolErr értéke:
4
FolErr = FolErrl + (FolErr2 — FolErrl)(1—e T)

A szabalyozas késleltetési idéallandojat T-t a Dual Position Delay Time paraméteren lehet meg-
adni. A fenti egyenletbdl kovetkezik, ha
T= 0: FolErr=FolErr2, azaz a pozicidszabalyozas a kozvetlen mérdeszkozre torténik,

T= oo: FolErr=FolErr1, azaz a pozicioszabalyozas a kozvetett mérdeszkozre torténik.

NO0534 Dual Position Axis Number (A1l...32, egész, tengely)
A kozvetett mérésre €s pozicidszabalyozasrakijelolt tengely ciméhez, annak a tengelynek
a szamat kell irni, amelyik a kozvetlen méréeszkozt fogadja.
Példaul:
Legyen X az 1. tengely:
NO100 Axis Namel A1=X.
Fogadja az 1. tengely (X) motor jeladojat az 1 sz. bemenet:
NO0501 Axis Input Address Al1=1.
A pozicidszabalyozas a motor jeladora torténik. Ha az X hajtas az 1-es cimen van:
NO0503 Axis Output Address Al=1,
Fogadja a méréléc jeleit a 11-es tengely. Adhatunk nevet is a 11-es tengelynek is, példaul
XM-et:
NO0100 Axis Namel Al11=X,
NO101 Axis Name2 A11=M.
Az X mérdléc jeladojat fogadja a 6 sz. bemenet:
NO0501 Axis Input Address A11=6.
A 11-es tengely jelad6 szorzas/osztas Multiply/Divide paramétereit be kell allitani. A 11-
es tengelyhez nem tartozik kimenet:
NO0503 Axis Output Address A11=0.
Ezek utan a
NO0534 Dual Position Axis Number A1=11,
vagyis a paraméter azt mondja meg, hogy az 1-es X tengelyhez tartozé kozvetlen méro-
eszkoz (mérdléc) a 11-es XM tengely bemenetén talalhato.
= Figyelem!
A kozvetlen mérdeszkozt fogado (mester) tengelyt az NO106 Axis Properties paraméteren
a #4 VIR=1 parameéter allitassal virtualisnak kell kijelolni!

NO0535 Dual Position Delay Time (A1...32, lebegépontos, tengely)
A kettds pozicidszabalyozas késleltetési idéallandoja masodpercben: sec.
A kozvetett mérésre azaz a pozicidszabalyozasra kijelolt tengely cimére kell irni.

N0536 Dual Position Difference Error (Al...32, lebegépontos, tengely)
A pozicid szabalyozo kor ciklusrdl ciklusra dsszehasonlitja, hogy a kozvetlen mérdesz-
kozrél és a kdzvetett mérdeszkozrdl mért pozicid kiillonbsége abszolut értékben nem na-
gyobb-e, mint a Dual Position Difference Error paraméter értéke.
Pozicid adat, a paraméterre irt szam az #0 IND paraméter alapjan inch-ben, vagy mm-ben
értendd, ha #1 ROT=0.
Ha #1 ROT=1 az adat fokban kertil értelmezésre.
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NO0537 Dual Position Maximum Value (A1l...32, lebegépontos, tengely)
A FolErr1 jelet korrigdlo

(FolErr2 — FolEm1)(1—e T)

jel maximalis értéke. Ha a jel ennél nagyobbra néne, a korrekcidé mértéke a Dual Position
Maximum Value paraméter értéke. Ha a paraméter 0, nincs feliilvagas a korrekcids jelben.
Pozici6 adat, a paraméterre irt szam az #0 IND paraméter alapjan inch-ben, vagy mm-ben
értendd, ha #1 ROT=0.

Ha #1 ROT=1 az adat fokban kertil értelmezésre.

N0538 Dual Position Minimum Value (A1...32, lebegépontos, tengely)
Ha a FolErr2-FolErr] jel kiilonbségének abszolut értéke kisebb, mint a Dual Position
Minimum Value paraméter értéke, a FolErr] jelet korrigalo

(FolErr2 — FolEm1)(1—e T)

jel értéke O lesz.

Pozici6 adat, a paraméterre irt szam az #0 IND paraméter alapjan inch-ben, vagy mm-ben
értendd, ha #1 ROT=0.

Ha #1 ROT=1 az adat fokban kertil értelmezésre.

N0539 FeedForward2 (Al...32, lebegépontos, tengely)
Nem hasznalt.

NO0540 Threshold (A1...32, lebegépontos, tengely)
Az alapjel kimenetek nemlinearitasi tartomanya- A
nak hatérértéke. Command
Ha a lemaradés nulla, akkor a kimend jel 0.
Ha a lemaradas abszolut értékben nagyobb, mint
a Threshold paraméter értéke, tigy a kimeno jel a
lineéris karakterisztika szerint szamitodik.
Ha a lemaradas abszolut értéke kisebb mint
Threshold értéke, akkor a kimend jel megegyezik
a Threshold értékii lemaraddshoz tartoz6 értékkel.

Threshold

3

Threshold ~ FolErr
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N0600 Spindle Input Type (S1...16, egész, orso)
Az adott orso jelado bemenetéhez tartozo hardver tipusa. A valasztas legordiild listabol
torténik.

N0601 Spindle Input Address (S1...16, egész, orsé)
Az adott ors6 jelado bemenetéhez tartoz6 egység (NCT hajtas, mérdrendszer kartya) pe-
riféria cime.

v Figyelem! A kivalasztott cim nincs osszefiiggésben az adott orso paraméteren megadott
szamaval. Pl: a paraméteren az S2 a 2. orso, de jeladojanak cime lehet pl. 5.

Ha a paraméter értéke=0: az adott orson nincs poziciomérés.
Ha a paraméter értéke>0, az adott orson van poziciomérés.
Az adott orsohoz tartozo ki-, bemeneti cim lehet ugyanaz, de kiilonb6z6 is!

N0602 Spindle Output Type (S1...16, egész, orsod)
Az adott ors6 kimenetéhez tartozo hardver tipusa. A valasztas legordiild listabol torténik.

N0603 Spindle Output Address (S1...16, egész, orso)
Az adott ors6 kimenetéhez tartozd egység (NCT hajtas, alapjelkiadasra szolgalo D-A
atalakito kartya) periféria cime, amire a fordulatszam alapjelet, indexelt allapotban a se-
besség alapjelet, illetve PLC vezérldbiteket (pl. hajtasengedélyezés stb.) ki kell adni.

w Figyelem! A kivalasztott cim nincs osszefiiggésben az adott orso paraméteren megadott
szamaval. Pl: a paraméteren az S2 a 2. orso, de kimenetének cime lehet pl. 7.

Ha a paraméter értéke=0: az adott orsén nincs alapjelkiadas.

Ha a paraméter ért¢ke>0, az adott orson van alapjelkiadas.

Ugyanazt az alapjelcimet egy orséhoz is, vagy egy tengelyhez is lehet rendelni:

— Ha egy fohajtas polarinterpolacioban C tengelyként funkcional a C tengelyhez is, meg
a fOhajtashoz is ugyanazt a cimet kell megadni. Az AP DETCHR ¢és
SP_SDETCHR PLC jelzdk alapjan ddl el, a C tengely vagy az S ors6 kimenete
lesz a hajtasnak kiadva.

1= Figyelem! Az adott orsohoz tartozo ki-, bemeneti cim lehet ugyanaz, de kiilonbozo is! Példaul
az S1 orso a 4-es cimii hajtasnak ad alapjelet, de a menetvago jelado jelét a 11-es cimii
perfeériarol veszi.

N0604 Default Spindle (L1...8, egész, csatorna)
Minden csatornahoz ki lehet jeldlni egy orsét az ors6 szaméaval megadva, amely az adott
csatorna alapértelmezett orsoja. Erre az orsora alkatrészprogrambol egykatarakteres S ci-
men, P cim megadasa nélkiil is lehet hivatkozni, vagy akkor is, ha az adott orsénak tobb-
karakteres nevet adtunk. S cimre torténd hivatkozas esetén az CN_SSEL ors6 valasztas
PLC regiszterbe automatikusan ennek a paraméternek a tartalma (ors6 szama) kertil ata-
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dasra.

N0605 Spindle Name2 (S1...S16, egész, orso)
Minden orsé neve kdtelezden S karakterrel kezdddik. Ez a paraméter mondja meg, hogy
az n-edik orso nevének mi legyen a masodik karaktere. Lehetséges nevek: szamok 0, 1,
..., 9 (hozza tartoz6 értékek: 48, 49, ..., 57, az angol ABC betiii: A, B, C, ..., Z (hozza
tartozo értékek: 65, 66, 67, ..., 90).
Ha a paraméter értéke: 0 nincs masodik és nincs harmadik orso név.

N0606 Spindle Name3 (S1...S16, egész, orso)
Minden orsé neve kotelezden S karakterrel kezdddik. Ez a paraméter mondja meg, hogy
az n-edik orso nevének mi legyen a harmadik karaktere. Lehetséges nevek: szamok 0, 1,
..., 9 (hozza tartozé értékek: 48, 49, ..., 57, az angol ABC betlii: A, B, C, ..., Z (hozza
tartozo értékek: 65, 66, 67, ..., 90).
Ha a paraméter értéke: 0 nincs harmadik orso név.

1= Figyelem! A kiterjesztett cimek nem hasznalhatok paraméterataddsra makroprogramozas so-
ran.

1 Figyelem! Ha az orso cim szammal végzodik, pl. S2, alkatsészprogramban = jelet kell utana
programozni: S2=3200.

N0607 Spindle Config (S1...S16, bit, orsd)
N0607 #1 #6 #5 #4 #3 #2 #1 #0

SL.16 | ps | EAB | TOE | ZOR | IXC | INX | ORI | SEX

#0 SEX: ha a paraméter

0: az adott ors6 nem létezik,

1: az adott ors6 létezik. Ha az adott ors6 1étezik, az SN SDETCHA=0 PLC jelz6 allasnal
az orsokezeld miikodik, az SN SDETCHA=1 PLC jelz6 allasnal az orsdkezeld
nem miikodik.

#1 ORI: ha a paraméter

0: az adott ors6 nem orientalhato,

1: az adott ors6 M19-re oriental.

Az orientélas torténhet mechanikusan, kapcsolora futassal és a pozicidszabalyozé hurok

zéarasaval is. A paramétert minden esetben 1-be kell irni, mert ez a paraméter engedélyezi

azokat a furociklusokat (G76, G87), amelyek orientalast igényelnek.
#2 INX: ha a paraméter
0: az adott orsd nem indexelhato,
1: az adott ors6 indexelhatd, azaz a pozicidszabalyozo hurok zarhato.
#3 IXC: ha a paraméter
Nem hasznalt.
#4 ZOR: ha a paraméter
0: bekapcsolas utan az elsé orientalas (M19) a nullimpulzus keresésével, a tobbi a
nullimpulzusra val6 pozicionalassal torténik,
1: minden orientalas a nullimpulzus keresésével torténik.
Csak az EAB paraméter 0 allasanal van értelme.
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#5 TOE: ha a paraméter
0: menetvagas kdzben az orson a % kapcsolo hatastalan, értéke mindig 100%,
1: menetvagas kdzben az orson a % kapcsolo hatasos.
#6 EAB: ha a paraméter
0: az orsora inkrementalis jeladd van szerelve
1: az orsora abszolut jelad6 van szerelve.
#7 IDS: ha a paraméter
0: az M funkcidra torténd orsoindexelés pozitiv irdnyban torténik
1: az M funkcidra torténd orsoindexelés negativ irdnyban torténik

N0608 Spindle Encoder Counts (S1...S16, egész, orso)
Az ors6 jeladod impulzusszama. A paraméterre
— inkrementalis jelado esetén (EAB=0) az adattablan feltiintetett érték négyszeresét kell
irni (4*adat),
—abszolut jelad6 esetén (EAB=1) az adatttablan feltiintett impulzussal szamol a vezérld.
Ha az orsora nincs jelad6 szerelve értéke 0.

N0609 Spindle Encoder Config (S1...16, bit, orso)
N0609 #1 #6 #5 #4 #3 #2 #1 #0

Al...32 END | UNI | OSW | OTR | AD D MD

#0 MD: A fomotor forgasiranyanak megforditasara szolgalo paraméter.

Ugy kell beallitani, hogy M3 parancsra és SP. NEG=0 PLC jelzd allasnal jobbcsavar sze-
rinti irdnyba forogjon az orso.
Az orso indexelt (pozicidszabalyozott) dllapotaban pozitiv programozott elmozdulashoz
jobbcsavar szerinti forgasirany tartozik.

0: nincs irdnyvaltas a kimend alapjelen,

1: a kimend alapjel irdnyat megforditja.

#1 ID: A jelado altal kiadott inkrementalis elmozdulésok iranyforditd paramétere. Amennyiben
a pozicio szabalyozasi hurokban pozitiv visszacsatolas van, ennek a bitnek az atirasaval
ez megsziintethetd (mintha a jeladon A-notA) cserét végeznénk).

0: nincs irdnyforditas,
1: iranyt fordit.

#2 AD: Abszolut, vagy tavolsag kodolt jelado hasznélata esetén az abszolut irany megforditasara

szolgalo paraméter.

Egy orsé orientalasat haromféleképp végezhetjiik:

— Orientaldas az orso jelado nullimpulzusdra (alapeset, OTR=0SW=0) Ebben az esetben az NC
PLC jelzok hatasara megkeresi az orsoé jeladod nullimpulzusat és raall. Ez a legpontosabb
¢s legjobb megoldas.

Ha a jeladd nem az orson van, hanem a motoron és az orsé €s a motor kozott attétel, vagy tarto-

manyvalto van, a nullimpulzus orséhoz viszonyitott helyzete valtozhat a motor forgasanak fiigg-

vényében. Ekkor egy kozelités kapcsolot kell az orsora szerelni €s a kapcesolo jelére kell végezni
az orientalast. A orientdlds pontossdgat meghatirozza a kapcsolo kapcsoldsi sebessége, a minta-
vételi ido és az orso sebessége. Ezekben az esetekben az orsokezeld csak akkor keresi a kapcsolo
jelét, ha az ors6 mar felvette az NO80On Rn S OrientSpeed paraméteren beallitott értéket. A4 kap-

54



8 Spindle Control paramétercsoport

csolo jelének fogaddsa kétféleképp torténhet, amit paramétereken lehet kivalasztani:
— Orientdldas tapinto bemenetre (OTR=1, OSW=0)
— Orientdlas interface bemenetre (OTR=0, OSW=1)

#3 OTR: Ha az orientalast tapint bemenetre végezziik, ezt a bitet 1-be kell allitani. Ha az i-edik
tapint6 bemenetet akarjuk a j-edik orsdhoz rendelni, az EtherCAT konfiguracids ablakban
a Probe i sorhoz valasszuk az Sj_OrientPoint cimet.

= Figyelem:

— A tapintokartya kb. 700 fordulat/perces sebességig tudja az induktiv jel valtozasat de-
tektalni.

— Azonos sebességen kb. 0.1°-os szordssal taldalja meg a poziciot.

#4 OSW: Ha az orientalas interface bemenetre torténik, ezt a bitet 1-be kell allitani. A kapcsold
jelének fogadasat mindenképp a PLC program Int0 gyorsmoduljaban kell végezni a minta-
vétel gyakorisaga miatt. A kapcsolo allapotat az SP_OSW jelzore kell méasolni a PLC
programban. Az orsokezelé az SP. OSW jelz6 1 allapotara kezdi meg az orientalast.

A megoldas pontossaga eseti, meghatarozdsa mérést igényel.

#5 UNI: Ha a paraméter értéke
0: az orsé bipolaris, azaz a kiadott alapjel eldjele hatarozza meg a forgasiranyt. A jelado-

rél mért fordulatszamot és az ellendrzd jeleket is (N=Nj stb.) el¢jelhelyesen sza-
mitja az orsokezeld.

1: az orso unipolaris, azaz a kiadott alapjelnek nincs eldjele, a forgasiranyt a PLC éllitja
be. A jeladorol mért fordulatszamot és az ellendrzd jeleket is (N=Ng stb.) nem el6-
jelhelyesen szamitja az orsdkezeld.

#6 END: Az orso jeladofigyelés kikapcsolasara szolgald paraméter:

0: ha a paraméter értéke 0 és az SP. SEND PLC jelzd is 0, a jeladofigyelés bekapcsolva,

1: ha a paraméter értéke 1 vagy az SP. SEND PLC jelz0 1, a jeladéfigyelés kikapcsolva.

N0610 Spindle N Time Constant (S1...S16, lebegopontos, orso)
Mértékegysége: sec
A jeladordl mért orsé fordulatszam sziird idéallandoja.

N0610+n Rn S Multipy n=1...8 (S1...S16, egész, orsd)
Az ors6 jeladd impulzusainak eldjel nélkiili szorzoszama (M).
n=1...8: az 1...8 tartoméany mindegyikére kiilon paraméter érték allithatd be
Beadhato értéktartomany: 1<Multiply<4.294.967.296

N0618+n Rn S Divide n=1...8 (S1...S16, egész, orso)
Az ors6 jeladd impulzusainak eldjel nélkiili osztoszama (D).
n=1...8: az 1...8 tartoméany mindegyikére kiilon paraméter érték allithatd be
Beadhato értéktartomany: 1<Divide<4.294.967.296

A fenti két paramétert akkor kell hasznalni, ha a jeladé nem kézvetlen az orséra van szerelve, ha-
nem példaul az ors6 motorra. Ekkor a kiilonb6z6 tartomanyokban ugy kell a szorzas/osztas para-
métert beallitani, hogy az orsora vetitett impulzusszdm megegyezzen a N0608 Spindle Encoder
Counts paraméteren beallitott értékkel, minden tartomanyban.
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N0627 S N% (S1...S16, egész, orsd)

N0628 S NW (S1...516, egész, orso) n=ng: SN_NS=1

Az n=nq (orso felvette a fordulatot) jel
kiadasahoz az aktualis fordulatszam- A aktudlis fordulat
nak a programozottdl valo szazalékos
eltérését behatarold szam.
Meértékegysége: %o.

Ha a programozott (S) és az aktualis
fordulatszam kiilonbsége az S N%
vagy az S NW paraméterek altal meg-
hatarozott savon beliilre keriil, a ve-
zérlés 1-be irja az SN_NS n=ng PLC
jelzot.

S N%

S NW

Az n=ng (orso felvette a fordulatot) jel
kiadasahoz az adott ors6 fordulat-
szdmnak a programozottdl valo abszo- >
lut eltérését behatarold szam. programozott fordulat
Meértékegysége: ford/min.

Ha a programozott (S) és az adott orso
fordulatszam kiilonbsége az S N% vagy az S NW paraméterek altal meghatarozott sdvon
beliilre kertil, a vezérlés 1-be irja az SN_NS n=ng PLC jelz6t.

N0629 S NO (S1...S16, egész, orso)

Az n=0 (orso all) jel kiadasahoz szolgalo6 orso fordulatszam.

Mértékegysége: ford/min.

Ha az adott orsé fordulatszam értéke az S NO paraméter altal meghatarozott savon beliilre
keriil a vezérlés kiadja az n=0 jelet, azaz az SN__NO PLC jelz6t 1-be irja. Ezzel egyiitt az
n=ng (orso felvette a fordulatot) SN_NS PLC jelz6t is 1-be irja.

1= Megjegyzések: Az n=ng és n=0 funkcio csak akkor hatasos, ha az orsora jelado van szerelve

(Spindle Encoder Counts>(0 paraméterallas).

A fordulatszam parancs, amihez képest az adott fordulatszdmot figyeli, az override, a tar-
tomanyi fordulatszamhatarok, és G96 alland6 vagosebességszamitasi allapotban a progra-
mozott maximalis fordulatszam (G92 S ) figyelembe vételével keriil kiszdmitasra.
Mindkét az n=ng és n=0 (S NS ¢és S NO) jel egylitt 1 az orso 4ll6 allapotaban.

N0630 S Time (S1...S16, lebegopontos, orso)

56

Az ors6 fordulatszam ingadozas figyelésének elkezdését idore inditd paraméter.
Mértékegysége: 1 sec.

Ha a fordulatszam parancs ¢€s a tényleges fordulatszdm kozott az S Scerr paraméteren
meghatéarozott szazalékos eltérésnél nagyobb a fordulatszam kiilonbség S Time 1d0 eltelte
utan is, elkezdodik az ingadozas vizsgalata.
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N0631 S SCErr (S1...S16, egész, orso)
Az orsé for-
dulatszam in- a A
gadozas fi- el e e e
gyelésének el T T
elkezdését SN_RMPD=1
szazalékos el-
térésre inditd
parameter. -F-=-=--
Mértékegysé - -=-- / -

aktualis

.0
gc- /0. / fordulatszam
Ha a fordulat- SN _NACT

szam parancs — | p=S Time
¢s a tényleges " -
, van nimcs van

fordulatszam vizsgalat | vizsgalat vizsgélat

kozott az S

Scerr paramé- 0 S:  yizsgalat hibajelzés: t
P SN_RMPD=0 ke dete SN_FLU=1

teren megha- -

tarozott sza-

zalékos elté-

résnél kisebb lesz a fordulatszam kiilonbség még a S Time 1d6 eltelte el6tt, elkezdddik az

ingadozas vizsgalata.

& 3

Y

N0632 S Fluct% (S1...S16, egész, orsé)
Az orso fordulatszam ingadozas figye-
1és relativ mértékét meghatarozé para- A aktudlis fordulat
méter, amelynek tullépésére hibajelzés
jon.
Meértekegysége: %.
A fordulatszam ingadozas megenged-
heté mértéke a kiadott fordulatszam
szdzalékaban.
Ha az ingadozés figyelés beindulasa
utdn a S Fluct% ¢és a S FluctW para-
méter altal meghatarozott mindkét for-
dulatszam tartomanyon kiviil esik az
orso adott fordulatszama, a vezérlo 1-
be irja az SN_FLU PLC jelz6t.

>

programozott fordulat

N0633 S FluctW (S1...S16, egész, orsd)
Az orso fordulatszam ingadozas figye-

1és abszolut mértékét meghatarozo =S Fluct%
paramétere, amelynek tullépésére d=S FluctW
hibajelzés jon.

Mértékegysége: ford/min.
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A fordulatszam ingadozas megengedhetd mértéke abszolut értékben.

Ha az ingadozas figyelés beinduldsa utan a S Fluct% és a S FluctW paraméter altal meg-
hatarozott mindkét fordulatszam tartoményon kiviil esik az ors6 adott fordulatszama, a
vezérl6 1-be irja az SN__FLU PLC jelz6t.

N0633+n Rn S Calibration n=1...8 (S1...S16, lebegdépontos, orsd)

n=1...8: az 1...8 tartomany mindegyikére kiilon paraméter

Az orsé kimenet kalibracidja. Az 1...16. orsd nyolc tartomanyaban a 2°'-hez, vagy
10V-hoz tartozé ors6 fordulatszam.

Meértékegysége: fordulat/min.

Az egyes tartomanyokban azt a fordulatszamot kell megadni ford/min dimenziéban a-
mellyel az ors6 forogna, ha az analdg kimeneten a maximalis 10V menne ki, vagy a digi-
talis kimeneten 2°' menne ki.

N0641+n Rn S Min n=1...8 (S1...S16, egész, orsd)

n=1...8: az 1...8 tartomany mindegyikére kiilon paraméter

Az 1...16. ors6 nyolc tartomanyaban a minimalis fordulatszdm.

Meértékegysége: fordulat/min.

Ha az adott tartomanyban ennél kisebb fordulatszamot programoznak akkor ezt a fordulat-
szamot veszi fel az orso.

N0649+n Rn S Max n=1...8 (S1...S16, egész, orso)

n=1...8: az 1...8 tartomany mindegyikére kiilon paraméter

Az 1...16. ors6 nyolc tartomanyaban a maximalis fordulatszam.

Mértékegysége: fordulat/min.

Nem lehet nagyobb az értéke, mint az Rn S Calibration parameter. Ha az adott tartomany-
ban ennél nagyobb fordulatszamot programoznak akkor ezt a fordulatszamot veszi fel az
orso.

N0657+n Rn S Jog Speed n=1...8 (S1...S16, egész, orso)

n=1...8: az 1...8 tartomany mindegyikére kiilon paraméter
Az 1...16. orso6 nyolc tartomanyaban paraméteres fordulatszam.
Mértékegysége: fordulat/min.
Az SP_PAR PLC jelz0 1 allasdnal a paraméteren beallitott orsé fordulatszam kertil kia-
dasra. Felhasznalhatotartomanyvaltasnal, vagy az ors6 jogolasanal. Ez a sebesség lehet
kisebb, mint a tartomanyi sebesség minimum:

Rn S Jog Speed<Rn S Min

N0665+n Rn S Ramp Up n=1...8 (S1...S16, egész, orso)
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n=1...8: az 1...8 tartomany mindegyikére kiilon paraméter

Az 1...16. ors6 n—edik fordulatszdm-tartoméanyban az alapjel felfuttatas paramétere.
Felfuttatas: amikor abszolut értékben ndvekszik a fordulatszam (energiafelvétel).
Jelentése: hany fodulat/min-nel névelje abszolut értékben a kiadott fordulatszam alapjelet
masodpercenként.

Mértékegysége: fordulat/min/sec

Ha a paraméter értéke 0, nincs felfuttatas, az alapjel azonnal kiadésra kertil.
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N0673+n Rn S Ramp Down n=1...8 (S1...S16, egész, orso)
n=1...8: az 1...8 tartomany mindegyikére kiilon paraméter
Az 1...16. ors6 n—edik fordulatszam-tartomanyban az alapjel lefuttatds paramétere.
Lefuttatas: amikor abszolut értékben csokken a fordulatszam (energialeadas).
Jelentése: hany fodulat/min-nel csékkentse abszolut értékben a kiadott fordulatszam alap-
jelet masodpercenként.
Meértékegysége: fordulat/min/sec
Ha a paraméter értéke 0, nincs lefuttatas, az alapjel azonnal kiadasra kertil.

felfuttatas
lefutatas
felfuttatas
lefutatas
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N0682 Spindle Analog Adjust (S1...S16, lebegépontos, orso)
Analog kimenet esetén a D-A atalakito kalibralasara szolgdlo paraméter.
Beallitasa: irjunk a paraméterre nullat, adjuk ki az adott tartomanyban a 10V—os alapjel-
hez tartoz6 fordulatszadmot, ekkor mérjiik meg az orsé alapjel értékét. Az igy mért fesziilt-
ségérték értekét V-ban irjuk be erre a paraméterre. Ennek a paraméternek nagyobbnak,
vagy egyenlonek kell lenni, mint 10.

N0683 Spindle Speed Offset (S1...S16, lebegopontos, orsd)

Az ors6 alapjel offsetjét kompenzalo érték.
Dimenzioja: V.
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N0684 Spindle Grid Shift (S1...S16, egész, orsé)

Meértékegysége: jeladd impulzus

Pozicidhurok zarasaval torténd orientalaskor:

inkrementalis jelado esetén a nullimpulzustol eldjelhelyesen ennyi jeladéimpulzust mo-
zog le és ezt a pontot tekinti M19 pozicionak,

abszolut jelado esetén erre a poziciodra all ra M19 parancsra.

Eldjeles szam.

Ezt a paramétert nincs értelme tartomanyonként megadni, mert ha a jeladé nem 1:1-ben

van az orsohoz kotve, semmilyen abszolut pozicidnak nincs értelme. Orientalni lehet, de

a nullimpulzus helyzete bizonytalan.

N0685 Spindle Phase Shift (S1...S16, egész, orso)

Eldjeles szam.

Meértékegysége: impulzus.

Szinkronizalt allapotban a szolga ors6 nullimpulzusat ennyi impulzussal tolja el a mester
nullimpulzusdhoz viszonyitva. Az eltolas a szolga ors6 jeladdjanak felbontdsat veszi
figyelembe!

Eldjeles szam.

N0686 Default Surf Speed (L1...8, egész, csatorna)

Sebesség adat, a paraméterre irt szam az #0 IND paraméter alapjan feet/min-ben, vagy
m/perc-ben értendd.

Minden csatornahoz ki lehet valasztani egy alapértelmezett vagosebességet, amit ezen a
paraméteren adhatunk meg. Ha bekapcsolés utan G96 utasitasban S cimnek nem adunk
értéket, ez alapjan a paraméter alapjan szdmolja a vagosebességet.

N0687 Default G96 Axis (L.1...8, egész, csatorna)

Erre a paraméterre annak a tengelynek a szdmat kell irni, amely tengelyre az adott csator-
naban a konstans vagdsebességet szdmolni kell.

N0688 Min Spindle Speed G96 (L.1...8, egész, csatorna)

Fordulatszam adat, mértékegysége: fordulat/min.
Minden csatornaban kijelolhetd egy minimalis orsé fordulatszam, amely ala nem engedi
az NC az orsot G96 konstans vagosebesség szamitas allapotaban.

N0689 Spindle M Low (S1...S16, egész, orsd)
N0690 Spindle M High (S1...S16, egész, orso)
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Az orsok mukddtetésére vonatkozd szabvany M kodok:

M3: orsé be jobbra,

M4: orso be balra,

MS5: orso ki,

M19: orientalas
Ezek koziil a kodok koziil az aktivat a PLC program az SP. ROT PLC regiszterbe irja. Pl:
SP_ROT=3 jelentése, hogy az ors6 ajobbcsavar szabaly szerint forog. Ezek egymast kiza-
r6 M kodok és orsé allapotok.
Ha a PLC program a fentiektdl eltérd €s a fenti allapotokat kizard6 M kodokat is hasznal
¢s ir be az SP_ ROT regiszterbe, azt erre a paraméterparra kell beirni. Az Spindle M Low
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paraméterre az M kod tomb legkisebb értékét, a Spindle M high paraméterre a tomb leg-
nagyobb értékét irjuk. Példaul, ha az S1 orséra a fentieken kiviil még a kovetkezé6 M
kodokat hasznaljuk:

M20: ors6 C tengellyé alakitasa

M21: orsé szinkronizéalasa

M22: orsé szinkronizalasa fazistolassal

M23: orso eldkészitése sokszogesztergalashoz

M24: orsé pozicidhurok zaras orientalas nékiil (M Code for Closing S Loop)
a Spindle M Low S1=20, a Spindle M High S1=24.
Mondatkeresés soran az M3, M4, M5, M19 koédok kigytijtése mellé beveszi a fenti kodo-
kat és csak az utolsot jegyzi be a végrehajtando kodok kozé.

N0691 EnDat Resolution (S1...S16, egész, orsé)
Az EnDat jelado felbontasabodl az egy fordulatra esd bitszam orsonként.
Legyen példaul a forgé EnDat jelad6 37 bites. Ebbdl 25 bit esik a jelado egy kortilfordula-
sara és 12 biten szdmolja a jelado altal megtett fordulatokat.
A jelad6 egy fordulatara esd bitszam 25, ezért a paraméter legyen 25.
Ha a jelado és az ors6 kozott nem 1:1 az attétel az attételt az Rn S Multiply, Rn S Divide
paramétereken kell figyelembe venni
Ertéktartomany: 0...64.
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9 Spindle Servo paramétercsoport

Az alabbi abran az orso6 pozicidszabalyozo6 kor hatasvazlata lathatd. Az dbran lathato jeldlések
(K, A stb.) megfelelnek paramétereknek. A szkop, vagy mérérendszer teszt képernydn megjelenit-
hetd jelek is fel vannak tiintetve rajta (ComPos, FolErr, stb). A jelek mértékegysége: fordulat,
fordulat/sec, illetve fordulat/min.

d
1 Tty

ComPos _
Ny
Interpolator sziird1 sziird2 .
As, + + v(t)
Si > Y As, > J@ > |TD > | T, —)S: »| K [1/sec] —)O—t-—) Haijtds

! J >
ComVel «€— -

NqTs

FolErr <

T N
Command <€ L <

N

M An
A 1 3
ActPos <€ —NS < YAs, | <€ |D| D, *Dy*D, |€— Jelado

1 As,
Nakt
60N T

A

A
A

Ng: N0609 Spindle Encoder Counts

NO0700+n Rn Spindle Gain n=1...8 (S1...S16, lebegépontos, orsé)
n=1...8: az 1...8 tartoméany mindegyikére kiilon paraméter
Mértékegysége: 1/sec.
Az orsd pozicio szabalyozo kor erdsitése (K), tartomanyonként a pozicid szabalyozo hu-
rok zart allapotaban.
Az erdsités érteke (K) €s a pozicidszabalyoz6 kor lemaradasa (FolErr) kozott a fordulat-
szam [n]=ford/min fliggvényében kovetkezd az dsszefligges:

- Fl
FplBer =
OSIT = 60K

Ha a fenti egyenlet nem teljesiil az Rn S Calibration paramétert, illetve a hajtas bemeneti
osztojat kell bedllitani.

NO0709 S Position Drift Compensation (S1...S16, lebegépontos, orso)
Analdg hajtasok esetén a drift automatikus kompenzalasara szolgald paraméter.
Dimenzidja: sec
A drift automatikus kiiktatasanak idéallanddja.

NO0709+n Rn S Time Constantl n=1...8 (S1...S16, lebegopontos, orso)
n=1...8: az 1...8 tartomany mindegyikére kiilon paraméter
Az ors6 pozici6 alapjel szlird tartomanyonkénti idéallandoja (T,).
Dimenzidja: sec
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N0717+n Rn S Time Constant2 n=1...8 (S1...S16, lebegépontos, orso)
n=1...8: az 1...8 tartomany mindegyikére kiilon paraméter
A kiegyenlitd szlir6 tartomanyonkénti idéallandoja (T,).
Dimenzidja: sec

N0725+n Rn S Dead Time n=1...8 (S1...S16, lebeg6pontos, orsod)
n=1...8: az 1...8 tartomany mindegyikére kiilon paraméter
A kiegyenlitd holtid6 tartomanyonkénti mértéke (Th).
Ertéktartomanya: 0...0.01.
Dimenzidja: sec

N0733+n Rn S Feedforward n=1...8 (S1...S16, lebegépontos, orsé)
n=1...8: az 1...8 tartomany mindegyikére kiilon paraméter
A sebesség eldrecsatolas tartomanyonkénti mértéke (A).
Dimenzidja: nincs
Ertéktartomany: 0...1

N0742 Spindle Servo Control (S1...16, bit, orso)
N0706 #7 #6 #5 #4 #3 #2 #1 #0

AL.32 | gpN

#7 OPN: A pozicid szabalyoz6 kor nyitasara szolgald paraméter:
0: ha a paraméter értéke 0 a pozicio hurok zarédik SP. OREQ PLC jelzd 1 allapotéban,
1: ha a paraméter értéke 1, a pozicid hurok nem zarédik SP. OREQ PLC jelz6 1 allapota-
ban.

N0743 Spindle Feedforward Control (S1...16, bit, orsé)
N0707 #7 #6 #5 #4 #3 #2 #1 #0

Al...32 FFR FFE

#0 FFE: a sebesség elorecsatolas engedélyezése:
0: a sebesség elorecsatolas nincs
1: a sebesség eldrecsatolas engedélyezve
#1 FFR: ha a sebesség elorecsatolas engedélyezve van (FFE=1), gyorsmenet esetén FFR paramé-
ter alapjan
0: a sebesség eldrecsatolast megsziintetjiik gyorsmenet esetén
1: a sebesség eldrecsatolas hatasos gyorsmenet esetén is.

NO0743+n Rn S Inpos n=1...8 (S1...S16, lebegépontos, orsd)
n=1...8: az 1...8 tartomany mindegyikére kiilon paraméter.
Az “ors06 pozicioban” ablak nagysaga orso fordulatban.

NO0752 S Inpos TimeOut (S1...S16, egész, orso)
Az “ors06 pozicioban” jelre vald varakozas hatdra masodpercben (sec).
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N0752+n Rn S Time Constant3 n=1...8 (S1...S16, lebegépontos, orso)
n=1...8: az 1...8 tartomany mindegyikére kiilon paraméter
A szervohiba képzéséhez sziiksége szimulacid idéallanddja masodpercbenben (sec).
A pozicid szabalyozo kor ciklusrol ciklusra 6sszehasonlitja, hogy a jeladorél mért pozicio
és az interpolator parancspoziciojabol szamitott josolt pozicid kiillonbsége abszolut érték-
ben nem nagyobb-e, mint az Rn S Serrl1, vagy Rn S Serrl2 paraméter értéke. A szamitas-
hoz sziikséges 1déallando értéke.
Javasolt értéke (ha a korerdsités a lengéshatarig van novelve):
1
Lo
ahol K a korerdsités értéke.

N0760+n Rn S Serrll n=1...8 (S1...S16, lebegdpontos, orsod)
n=1...8: az 1...8 tartomany mindegyikére kiilon paraméter
Az ors6 allo allapotaban a szervo hiba hatéara orsé fordulatban.
A pozicio szabalyoz6 kor ciklusrol ciklusra 6sszehasonlitja, hogy a jeladordl mért pozicio
és az interpolator parancspoziciojabol szamitott josolt pozicid kiilonbsége abszolut érték-
ben nem nagyobb-e, mint az Rn S Serrll paraméter értéke.

N0768+n Rn S Serrl2 n=1...8 (S1...S16, lebegdpontos, orsod)
n=1...8: az 1...8 tartomany mindegyikére kiilon paraméter
A dinamikus szervo hiba hatédra ors6 fordulatban.
A pozicio szabalyoz6 kor ciklusrol ciklusra 6sszehasonlitja, hogy ajeladordl mért pozicio
¢€s az interpolator parancspozicidjabol szamitott josolt pozicid kiilonbsége abszolut érték-
ben nem nagyobb-e, mint az Rn S Serrl2 paraméter értéke.

NO0776+n Rn S Serrl3 n=1...8 (S1...S16, lebeg6épontos, orsd)
n=1...8: az 1...8 tartomany mindegyikére kiilon paraméter. A gyorsmenethez tartoz6 lema-
radas értéke.
Az abszolut szervo hiba hatdra ors6 fordulatban.

NO0784+n Rn S Synchr K n=1...8 (S1...S16, lebegépontos, orsd)
n=1...8: az 1...8 tartoméany mindegyikére kiilon paraméter.
Ha egy ors6 szinkronizalddott egy masikhoz a két orsé pozicio egyiittfutasat szabalyozo
erdsitési tényezd. Mindig a szolga orsora vonatkozik.
Dimenzi6 nélkiili szam.

N0792+n Rn S Time Constant4 n=1...8 (S1...S16, lebegopontos, orso)
Nem hasznalt.

NO0800+n Rn S OrientSpeed n=1...8 (S1...S16, lebegépontos, orso)
n=1...8: az 1...8 tartoméany mindegyikére kiilon paraméter.
Fborso orientalasakor az orientalasi sebesség nagysaga 1/perc dimenzidban.
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N0808+n Rn S BackLash n=1...8 (S1...S16, egész, orso)
n=1...8: az 1...8 tartomany mindegyikére kiilon paraméter
Az ors6 iranyvaltasi hibdja, jelad6 impulzusban. Zart pozicidszabalyozo6 hurok esetén ve-
szi figyelembe.

NO0817 Spindle Axis Namel (S1...S16, egész, orsé)
Ha az ors6t a pozicidszabalyozo hurok zarasa utdn (M19), alkatrészprogrambol, tengely-
szerlien, a jelado felbontasnak megfeleld finomsaggal akarjuk pozicionaltatni, akkor meg
kell adni az orsoé tengely hivatkozasi cimét. Az orso tengely hivatkozasi cime maximum
3 karakter lehet. Az elsé karaktere kotelezden A, B, vagy C.
Az ors6 tengely nevének 1. karakterét mondja meg.
Ha a paraméter értéke =0, cim nélkiili ors6 tengely, amelyet alkatrészprogrambol csak M
funkcidval lehet indexelni. (Lasd Start M of Spnd. Pos., No. of M Code for Spnd. Pos.,
Basic Angle of Spnd. Pos. paramétereket.) Az ilyen orsé tengely azonban részt vehet me-
revszari menetfirasban.

= Figyelem!
Orso tengelyt csak poziciondltatni (indexelni) lehet, illetve a merevszaru menetfurdasban
vehet részt. Orso tengelyre polarinterpoldciot és egyéb, forgo tengelyre vonatkozo inter-
polacios miiveletet nem lehet végezni.

NO0818 Spindle Axis Name2 (S1...S16, egész, orsé)
Az adott ors¢ tengely nevének 2. karakterét mondja meg. Lehetséges nevek: szamok 0,
1, ..., 9 (hozza tartozo értékek: 48, 49, ..., 57), az angol ABC betlii: A, B, C, ..., Z (hozza
tartozo értékek: 65, 66, 67, ..., 90).
Ha a paraméter értéke: 0 nincs masodik €s tovabbi (harmadik) orsé tengelynév.

NO0819 Spindle Axis Name3 (S1...S16, egész, orso)
Az adott ors6 tengely nevének 3. karakterét mondja meg. Lehetséges nevek: szamok 0,
1, ..., 9 (hozza tartozo6 értékek: 48, 49, ..., 57), az angol ABC bettii: A, B, C, ..., Z (hozza
tartozo értékek: 65, 66, 67, ..., 90).
Ha a paraméter értéke: 0 nincs harmadik orsé tengelynév.

N0820 Start M of Spnd. Pos. (S1...S16, egész, orsd)
Azoknak az M funkcioknak a kezdé értékét adja meg, amelyek a Basic Angle of Spnd.
Pos. paraméteren megadott szoggel Iéptetik inkrementalisan az orsét pozicidszabalyozott
iizemben. A mozgas irdnyat a Spindle Config. paraméter IDS bitje hatarozza meg.
Ha pl. a paraméter értéke 201 ¢€s a Iéptetés szoge 18°, az M201 parancs hatasara inkre-
mentalisan 18°-ot 1ép pozitiv, vagy negativ iranyban az IDS bit alapjan.
Ha a paraméter értéke 0 nem végez pozicionalast.

N0821 No. of M Code for Spnd. Pos. (S1...S16, egész, orso)

Azoknak az M kédoknak a szaméat adja meg , amelyek a Start M of Spnd. Pos. paraméte-
ren megadott kodtol kezdve inkrementalis orsomozgatasra vonatkoznak.

65



9 Spindle Servo paramétercsoport

N0822 Basic Angle of Spnd. Pos. (S1...S16, lebegépontos, orsé)
Szogadat, °-ban (fok) keriil értelmezésre.

Az orsé indexelés szogét adja meg, azaz azt, hogy mekkora szoget 1épjen le a Start M of

Spnd. Pos. paraméteren megadott M kod.

Ha az adott orson a mérérendszeren mért pozicié az Basic Angle of Spnd. Pos. érték
egész szamu tobbszordsének NO0743+n Rn S Inpos sugari kornyezetében van az
SN_SINDP PLC jelz6 1-be irodik. Ekkor az adott orsét lehet rogziteni.

0°: a nullimpulzus pozicidja a N0684 Spindle Grid Shift eltolas figyelembe vételével.

Ha a paraméter értéke 0 nem végez indexelést.

1= Magyarazat:

Adva egy orso, amely 20 ponton (18°-onként) rogzithetd. Az indexelést M kodra végez-

zuk.
Allitsuk a paramétereket a kovetkezoképp:
Spindle Config:

#7 IDS=0: pozitiv irdnyban indexel
Start M of Spnd. Pos.=201 (m=201)
No. of M Code for Spnd. Pos.=20 (n=20)
Basic Angle of Spnd. Pos.=18 (¢p=18)
Az alabbi tablazat a kiilonb6zd M kodok jelentését adja meg:

M kod Elforgatott szog
Mm (M201) a=p=18°
M(m+1) (M202) a=2¢p=36°
M(m+2) (M203) a=3¢p=54°
M(m-+n) (M220) o=n@p=360°
Vegyilik az alabbi példat:

M19 (orientalas)

M205 (elforgatas 90°-kal)

(faras)

M210 (elforgatas 180°-kal)

(faras)

Miel6tt pozicionaltatd M kodot adnank ki, M19-cel orientaljuk az orsot. Ekkor az orso

az a=0 pozicioba keriil.

90°-ra lyukat kell farni, M205 parancsra 0=5¢=>5*18=90°ra all az orso.
A kovetkez0 furatot 270°-0s pozicidban kell furni. Mivel M kéddal csak inkrementalisan
mozgathatjuk az orsét M210-et programozunk, mert ekkor az elmozdulas 10*18°=180°

lesz.
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N0823 M Code for Closing S Loop (S1...S16, egész, orsé)
Annak az M kodnak a szama, amelyre a pozicidszabalyozo6 hurok zarodik. Az M 19 kodtol
(orientalas) abban kiilonbozik, hogy az M 19 hatasara az orsé raall a nullimpulzusra, mig
ennek a kddnak a hatasara csak megall és zarja a pozicidszabalyozo6 hurkot.
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N0900 Reference Type (Al...32, bit, tengely)
N0900 #1 #6 #5 #4 #3 #2 #1 #0

Al.32 | Gos | CIR | DIR | FLO | ABS | DCD | GRI | SWT

#0 SWT: Ha a paraméter értéke 1 a refpontfelvétel kapcsolora futdssal torténik. Ha #1 GRI=0,
a kapcsolordl valo lefutas pillanataban felveszi a refpontot, ha #1 GRI=1, a kapcsolorol
valo lefutas utan nullimpulzust is keres.

#1 GRI: Ha a paraméter értéke =1 és #0 SWT=0 az els6 nullimpulzust megkeresi és ezt tekinti
refpontnak. Ha #0 SWT=1 a kapcsolorol vald lejovetel utan keres nullimpulzust és ezt
jegyzi be refpontnak.

#2 DCD: Tavolsagkodolt refpontfelvétel.

A#2DCD=I1 ¢és a#3 ABS=1 beallitas azt jelenti, hogy a tavolsagkodolt méréeszkdz nem
impulzusokat ad ki, hanem EnDAT protokolon keresztiil adja fel a pozicidadatot
az NC szamara.

#3 ABS: Abszolut mérdrendszer, bekapcsolas utan azonnal bejegyzi a refpontot.

A#2DCD=1 és a#3 ABS=1 bedllitas azt jelenti, hogy a tavolsagkodolt méréeszkdz nem
impulzusokat ad ki, hanem EnDAT protokolon keresztiil adja fel a pozicidadatot
az NC szamara.

A #3 ABS=1 és a #4 FLO=1 bedllitas azt jelenti, hogy a refpontfelvételt a hajtas végzi és
a referenciapont meglétét a PLC program jelzi az NC-nek az AP_RPE jelz6 be-
kapcsolasaval.

#4 FLO: lebego refpont.

A #3 ABS=1 ¢és a #4 FLO=1 bedllitas azt jelenti, hogy a refpontfelvételt a hajtas végzi és
a referenciapont meglétét a PLC program jelzi az NC-nek az AP_RPE jelzo be-
kapcsolasaval.

#5 DIR: A refpontfelvétel iranya:

=0: pozitiv
=1: negativ

Ha SWT=1 és GRI=0: a kapcsolorol valé lejovetel iranya,

Ha SWT=1 és GRI=1: a kapcsolérol vald lejovetel €s nullimpulzus keresés iranya,

Ha SWT=0 ¢és GRI=1: a nullimpulzus keresés irdnya,

Ha DCD=1: a nullimpulzusok keresésének iranya

#6 CIR: Csak EnDat jelado alkalmazasa esetén hasznalhato!

Akkor hasznaljuk forgo tengelyek esetén, amikor a forgo tengely egy fordulatihoz nem

egész szamu jelado fordulat tartozik, azaz bekapcsolas utan nem allapithatd meg az ab-

szolut pozicid!

Elesztés soran, amikor a CIR bitet beallitjuk 1-be, nulldzzuk az N0908 EnDat Round

Number paramétert, majd inditsuk tjra a vezérlot.

Ettdl kezdve valahdnyszor a tengely pozicidja az N0524 EnDat Resolution paraméteren

beallitott felbontason ttl-, vagy alulcsordul a mozgés soran, a vezérlé eldjelhelyesen sza-

molja és elmenti azokat (a megtett koroket) az EnDat Round Number paraméteren. Be-
kapcsolas utan a megtett korok szamat (EnDat Round Number paraméter értéke) megszo-
rozza az EnDat Resolution paraméterrel, majd hozzaadja a jeladérol beolvasott poziciot.
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fgy alakul ki az abszolut pozicié.

#7 GOS: A paraméter csak az SWT=1 és GRI=1 allasnal hatasos, azaz ha kapcsolora kell futni,
majd utana nullimpulust keresni a referenciapontfelvétel soran. Ha a paraméter értéke:
=0: az AP DECSW=1 éllapotra (refpontkapcsoléra futotr) lelassit a tengely, majd az

AP DECSW=0 allapotra (lejott a kapcsolorol) keresi meg a nullimpulzust.
=1:az AP_ DECSW=1 éllapotra (refpontkapcsolora futotr) lelassit a tengely, majd rogton

elkezdi keresni a nullimpulzust.

Ebben az esetben csak azt figyeli a vezérld, hogy az N0902 Switch Length para-

méteren megadott tdvolsdgon beliil megjon-e a nullimpulzus., a kapcsolora futas

crer

N0901 Reference Distance (A1l...32, lebegépontos, tengely)
Téavolsag adat, a paraméterre irt szam az #0 IND paraméter alapjan inch-ben, vagy mm-
ben értendd, ha #1 ROT=0.
Ha #1 ROT=1 az adat fokban kertil értelmezésre.
Csak #0 SWT=1 esetben hasznalt, eldjele arefpontkapcsold keresésének irdnyat, abszolut
értéke pedig a maximalis megteendd utat adja.
A vezérlés a paraméter eldjele altal meghatdrozott iranyban a Ref Rapid paraméteren
meghatarozott sebességgel keresi a refpontkapcsolot, és a paraméter altal meghatarozott
tavolsagon beliil varja a kapcsolora val6 rafutast. Ha a tengely minden pontjarél kell indi-
tani tudni arefpontfelvételt a tengely 16kethosszat kell megadni. Amennyiben a kapcsolasi
jel (AP_DECSW=1 PLC jelz6) nem érkezik meg a megadott tavolsagon beliil, ugy a
vezérlés Refkapcsolot “t” tengelyen RefDis tavolsagig nem taldlt hibat iizen, ahol “t” a
tengely neve.

Ref Rapid
Switch Length
| L
\ y
L Reference Distance végallas
"

N0902 Switch Length (A1...32, lebegépontos, tengely)
Tavolsag adat, a paraméterre irt szam az #0 IND paraméter alapjan inch-ben, vagy mm-
ben értendo, ha #1 ROT=0.
Ha #1 ROT=1 az adat fokban kertil értelmezésre.
Csak #0 SWT=1 esetben hasznalt, és a refpontkapcsold hossza.
A refpontkapcsoldra futas utdn a DIR paraméteren meghatarozott iranyban a Ref Feed
paraméteren meghatarozott sebességgel lejon a kapcsolorol. Ha a refpontkapcsolorol a
paraméteren megadott tavolsagon beliil nem jon le (a AP. DECSW PLC jelzé nem valt
0-ba) “t” tengely refkapcsolojarol SwLength tavolsagig nem jott le hibalizenetet ad, ahol
“t” a tengely neve.
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N0903 Switch Shift (A1...32, lebegépontos, tengely)

70

Téavolsag adat, a paraméterre irt szam az #0 IND paraméter alapjan inch-ben, vagy mm-
ben értendd, ha #1 ROT=0.

Ha #1 ROT=1 az adat fokban kertil értelmezésre.

Csak #0 SWT=1 esetben hasznalt, és a refpontkapcsold eltolasat adja.

A kapcsolorol valo lefutas utan a nullimpulzusnak a ZeroDis paraméteren beallitott tavol-
sag 1/4-e és 3/4-e kozott kell megérkeznie.

Ha anullimpulzus 3/4 ZeroDis tavolsagon til érkezik meg a kapcsolorol valo lefutas utan,
a vezérld Nullimpulzust “t” tengelyen nem talalt izenetet ad, ahol “t” a tengely neve.

DIR kapcsolasi pont
-
‘4— ZeroDis —_ w kapesold
Switch Shift=0
Va ZeroDis
% ZeroDis
Nullimpulzust ”t” tengelyen nem talalt /
nincs hiba Switch Shift>0
. —— |\ % ZeroDis
% ZeroDis

Ha a nullimpulzus 1/4 ZeroDis tavolsagon beliil érkezik meg a kapcsolorol valo lefutas
utén, a vezerld Nullimpulzust talalt Zerodis/4 tavolsagon beliil “t” tengelyenlizenetet ad,
ahol “t” a tengely neve.

DIR kapcsolasi pont  refpont kapcsold
«—
S D N
Switch Shift=0
Y4 ZeroDis
% ZeroDis (
Nullimpulzust talalt Zerodis/4 tavolsagon beliil “t” tengelyen )
nincs hiba | switch shife0
<«  \___ | "%ZeroDis
o ¥ ZeroDis

A paramétert tgy kell bedllitani, hogy a vezérld egyik hibat se jelezze. A paraméter
pozitiv szam ¢€s az eltolast a kapcsolordl vald lejovetel iranyaba (DIR) veszi figyelembe
Hatasa olyan, mintha a kapcsol6t fizikailag eltoltuk volna DIR irdnyba.
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N0904 ZeroDis (A1...32, lebegépontos, tengely)
Téavolsag adat, a paraméterre irt szam az #0 IND paraméter alapjan inch-ben, vagy mm-
ben értendd, ha #1 ROT=0.
Ha #1 ROT=1 az adat fokban kertil értelmezésre.
#0 GRI=1 esetén a nullimpulzusok tavolsagat adja meg,
#2 DCD=1 (tavolsagkodolt mérdeszkoz) esetén a rogzitett nullimpulzusok tavolsagat
jelenti.

forgd jeladd: a szanra vetitett nullimpulzus tavolsag ZeroDis=10 mm

1 [ [ [ 18

10 mm 10 mm 10 mm 10 mm

N,
>

tavolsag kodolt mérdlée: a rogzitett nullimpulzusok tavolsaga: ZeroDis=20 mm

L 20 mm 5‘4 20 mm }l

1 [1 1 L
10.02 mm 10.04 mm

N
>

mérdléc: a nullimpulzus tavolsaga a refpontkapcsoldtdl 5 mm, ZeroDis=10mm

refpont kapcsolo

nullimpulzus rl_ _// |
5 mm

kapcsolasi pont

N
>

N0905 BasDist (A1...32, egész, tengely)
TéVOlSégkédOlt merdlé- rogzitett nullipulzusok

cek esetén kell megadni. y - . dclperiddus: 0.020 mm
<€

A paraméter jelentése: a 20 mm >« 20 mm >
rogzitett nullimpulzusok | _ [] [ [ [ [
tavolsdga a jelperiodus 10.02 mm 10.04 mm ”
fliggvényében.

mozgd6 nullimpulzusok

Heidenhain tipus Rogzitett nullimpulzusok Mérdléc jelperiodusa mm- BASDISTn
tavolsaga mm-ben ben
LF 20 mm 0.004 mm 20/0.004=5000
LS 20 mm 0.020 mm 20/0.020=1000
LB 80 mm 0.040 mm 80/0.040=2000
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N0906 Reference Shift (A1...32, lebegépontos, tengely)

Téavolsag adat, a paraméterre irt szam az #0 IND paraméter alapjan inch-ben, vagy mm-
ben értendd, ha #1 ROT=0.

Ha #1 ROT=1 az adat fokban kertil értelmezésre.

A nullimpulzus megtalalasa utin még ennyit 1ép le és az ezutdn bejegyzett poziciot tekinti

refpontnak.

Ha a gépen a gépi refpont abszolut helye valamilyen okbol | referencia pont

pontosa:n 10 gzr[“ett, ugy ezt a Pontot a_’nl:lll{mplﬂZl’lS ’ﬁzﬂ(‘al nullimpulzus []
tologatasa nélkiil ezen paraméter segitségével beallithatja.

Hatéasara a nullimpulzus megtalalasa utan a tengely el6jel- <M|

helyesen még az erre a paraméterre beirt utat is lejarja Ref
Feed sebességgel.

Tavolsag kodolt méréléc esetén ugy kell bedllitani, hogy a referenciapont pl. a pozitiv
végallason beliilre, ahhoz kozel legyen, mert a G28 utasitdas erre a pontra kiildi a ten-

gelyt.

N0907 EnDat Machine Reference (A1...32, lebegépontos, tengely)

Az EnDat jelador6l mért pozicio eltoldsa tengelyenként. Bekapcsolas utan a jeladorol ér-

kez abszolut pozicidadatot az itt beallitott értékkel tolja el.

Beallitasa: mozogjunk a tengellyel valamelyik végallasra és a paraméterszerkesztdben

nyomjuk meg a “Pozicidfelkérés” gombot. Mentsiik a paramétert és inditsuk Gijra a vezér-

16t.

Hatésa:

— Kikiiszoboli a tengely megugrasat, ha az abszollt jeladé a munkatérben fordul at. P1.
a jelado 37 bites és a munkatér belsejében valt 2°7-1-r1 0-ra,

— A kijelzésre keriil6 pozicidk a kis szdmok tartomanyaba esnek,

— A jelado szorzéas/osztas modositasaval linedris kompenzaci6 alkalmazhato.

— A G28 refpontfelvétel utasitdas hatdasara erre a poziciora fog a tengely mozogni!

N0908 EnDat Round Number (Al...32, egész, tengely)

Csak EnDat jelado alkalmazasa esetén hasznalhato!

Akkor hasznaljuk forgo tengelyek esetén, amikor a forgo tengely egy fordulatahoz nem
egész szamu jelado fordulat tartozik, azaz bekapcsolas utan nem allapithatdo meg az ab-
szolut pozicid!

Valahéanyszor a tengely pozicidja az N0524 EnDat Resolution paraméteren beallitott
felbontason tal-, vagy alulcsordul a mozgas soran, a vezérl6 eldjelhelyesen szamolja és
elmenti azokat (a megtett koroket) az EnDat Round Number paraméteren. Bekapcsolas
utan a megtett korok szamat (EnDat Round Number paraméter értéke) megszorozza az
EnDat Resolution paraméterrel, majd hozzaadja a jeladordl beolvasott poziciot. Igy alakul
ki az abszolut pozicio.

A szamlalast az N0900 Reference Type paraméter CIR=1 allapota engedélyezi.

N0909 ABS position alarm distance (A1...32, lebegopontos, tengely)
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Tavolsag adat, a paraméterre irt szam az #0 IND paraméter alapjan inch-ben, vagy mm-
ben értendd, ha #1 ROT=0.

Ha #1 ROT=1 az adat fokban kertil értelmezésre.

A paramétert csak akkor veszi figyelembe, ha az N0900 Reference Type paraméteren #3
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ABS=1, azaz abszolut mérdeszkdz van a gépen. Annak figyelésére szolgal, hogy a gép
kikapcsolt allapotaban:

— megbontottak-e a mérdeszkoz és a motor, vagy a gép kozotti mechanikai kapcsolatot,
— elmozditottak-e a szanokat,

— lemeriilt-e a méréeszkozben az elem.

A tengely mozgasa soran, ha a tengely elmozdulas nagyobb, mint a paraméterre irt érték,
zicid és az elmentett pozicio kiillonbsége nagyobb, mint a paraméterre irt adat, nem jegyzi
be be az adott tengelyre a refpont van statuszt és “Tengelyen a jelad6 pozicié megvalto-
zott. REF hiba!” hibat jelez.

Ilyen esetben eldszor az N0907 EnDat Machine Reference paraméternél elmondottak
szerint dllitsuk be a referenciapontot. Ezutan az N0200 Reference Position 1 paraméter-
nél elmondottak szerint mérjiik be a referenciapont helyzetét a gépi koordindtarend-
szerben.

Ha a fenti beallitasokat nem kell elvégezni, 1épjiink refpontfelvétel iizembe és valasszuk
ki az adott tengelyt jog gombjanak megnyomasaval. Ennek hatasara hibat torli és bejegyzi
a refpontot.

Ha a paraméter értéke 0, nem végzi a fenti figyelést.
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N1000 Range Enable (A1...32, bit, tengely)
N1000 #1 #6 #5 #4 #3 #2 #1 #0

Al..32 RE3 RE2 RE1

#0 RE1: Az elsd tartomany figyelésének engedélyezése az adott tengelyen. Az elsd tartomany
mindig Kiviilrél tiltott teriiletre vonatkozik és az adott tengely végallasait hatarolja be.

#1 RE2: A masodik tartomany figyelésének engedélyezése az adott tengelyen. A tertilet lehet
kiviil is beliil is tiltott.

#2 RE3: A harmadik tartomany figyelésének engedélyezése az adott tengelyen. A harmadik tarto-
many mindig beliilrél tiltott teriiletre vonatkozik.

N1001 StrkCont (L1...8, bit, csatorna)
N1001 #7 #6 #5 #4 #3 #2 #1 #0

L1..8 ABA SKD CBM STE EXT

#0 EXT: Azt hatdrozza meg, hogy a 2-es tartomany az adott csatornaban beliilrdl, vagy kiviilrél
tiltott-e. Ha
#0 EXT=0, beliilrol,
#0 EXT=1, kiviilrdl
tiltott a teriilet.
#1 STE: Azt hatarozza meg, hogy a 2-es tartomany figyelése engedélyezve van-e vagy sem.
A 2-es tartomany figyelése azokon a tengelyeken torténik, amelyeket az #1 RE2 paraméte-
ren engedélyeztik.
#2 CBM: Ha a paraméter értéke
=0, a vezérld nem végez,
=1 a vezérlo végez
ellendrzést az adott csatornaban a végallas tartomanyokra a mondat inditasa elott.
#3 SKD: Ha a CBM (Check Before Move) bit 1 és az SKD=1, G31 és G37 mondatokban nem
végez a mondat inditasa elott ellendrzést az adott csatornédban a végallas tartoméanyokra.
#4 ABA: Ha a
Ha a paraméter
=0,
az adott csatornaban a tengelyenkénti €s iranyonkénti paramétervalasztast lehetéve tevo
PLC jelzOk hatasosak: AP LIMSELP pozitiv iranyban AP_ LIMSELN negativ iranyban,
az 1A ¢és 1B tartomany koziil valaszt.
PL: Ha ABA=0, AP_LIMSELP=1 ¢s AP_LIMSELN=O0 a 3. tengelyen, pozitiv iranyban
a “B”, negativ iranyban az “A” paraméter érvényes.
Ha a paraméter
=1,
az adott csatornaban a CP_LIMSEL PLC jelz6 hatasos. A CP_LIMSEL jelz6 mondja
meg, hogy az 1-es tartomanyban melyik végallasparamétercsoport (CP_LIMSEL=0: 1A,
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CP_LIMSEL=1: 1B) legyen érvényes a csatorna dsszes tengelyére, mindkét iranyban.

N1002 RangelA Positive (Al...32, lebegépontos, tengely)
Téavolsag adat, a paraméterre irt szam az #0 IND paraméter alapjan inch-ben, vagy mm-
ben értendd, ha #1 ROT=0.
Ha #1 ROT=1 az adat fokban kertil értelmezésre.
Pozitiv iranyu végallas, a gépi koordinatarendszerben értelmezve. Akkor hatasos, amikor:
paraméter #4 ABA=0, és a megfeleld csatornaban CP_LIMSEL=0, vagy
paraméter #4 ABA=1, és a megfeleld tengelyen az AP_LIMSELP=0, és
az adott tengelyen az #0 RE1=1.

N1003 Rangel A Negative (Al...32, lebegopontos, tengely)
Téavolsag adat, a paraméterre irt szam az #0 IND paraméter alapjan inch-ben, vagy mm-
ben értendd, ha #1 ROT=0.
Ha #1 ROT=1 az adat fokban kertil értelmezésre.
Negativ iranyt végallas, a gépi koordinatarendszerben értelmezve. Akkor hatdsos, amikor:
paraméter #4 ABA=0, és a megfeleld csatornaban CP_LIMSEL=0, vagy
paraméter #4 ABA=1, és a megfeleld tengelyen az AP LIMSELN=0, és
az adott tengelyen az #0 RE1=1.

N1004 RangelB Positive (A1...32, lebegépontos, tengely)
Téavolsag adat, a paraméterre irt szam az #0 IND paraméter alapjan inch-ben, vagy mm-
ben értendd, ha #1 ROT=0.
Ha #1 ROT=1 az adat fokban kertil értelmezésre.
Pozitiv iranya végallas, a gépi koordinatarendszerben értelmezve. Akkor hatasos, amikor:
paraméter #4 ABA=0, ¢s a megfeleld csatornaban CP_LIMSEL=1, vagy
paraméter #4 ABA=1, ¢és a megfeleld tengelyen az AP LIMSELP=I1, és
az adott tengelyen az #0 RE1=1.

N1005 RangelB Negative (A1...32, lebegépontos, tengely)
Tavolsag adat, a paraméterre irt szam az #0 IND paraméter alapjan inch-ben, vagy mm-
ben értendo, ha #1 ROT=0.
Ha #1 ROT=1 az adat fokban kertil értelmezésre.
Negativ irdnyt végallas, a gépi koordinatarendszerben értelmezve. Akkor hatasos, amikor:
paraméter #4 ABA=0, ¢s a megfeleld csatornaban CP_LIMSEL=1, vagy
paraméter #4 ABA=1, ¢és a megfeleld tengelyen az AP LSELN=I, és
az adott tengelyen az #0 RE1=1.

1= Figyelem: Az elso tartomany figyelését a megfelelo csatornaban a CP_LIM1DIS=1 PLCjelz6
dllapot letiltja.

N1006 Range2 Positive (A1...32 lebegépontos, tengely)
Tavolsag adat, a paraméterre irt szam az #0 IND paraméter alapjan inch-ben, vagy mm-
ben értendo, ha #1 ROT=0.
Ha #1 ROT=1 az adat fokban kertil értelmezésre.
A gépi koordinatarendszerben értelmezve. Akkor hatasos, amikor #1 STE=1, és az adott
tengelyen az #1 RE2=1.
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N1007 Range2 Negative (A1...32, lebegdépontos, tengely)

Téavolsag adat, a paraméterre irt szam az #0 IND paraméter alapjan inch-ben, vagy mm-
ben értendd, ha #1 ROT=0.

Ha #1 ROT=1 az adat fokban kertil értelmezésre.

A gépi koordinatarendszerben értelmezve. Akkor hatasos, amikor #1 STE=1, és az adott
tengelyen az #1 RE2=1.

w Figyelem: A mdsodik tartomany figyelését a megfelel6 csatornaban a CP_LIM2DIS=1 PLC

jelzo dllapot letiltja.

A tartomany lehet kiviilrol és beliilrdl is tiltva az #0 EXT paraméter fiiggvényében.

N1008 Range3 Positive (A1...32, lebegépontos, tengely)

Téavolsag adat, a paraméterre irt szam az #0 IND paraméter alapjan inch-ben, vagy mm-
ben értendd, ha #1 ROT=0.

Ha #1 ROT=1 az adat fokban kertil értelmezésre.

Beliilrdl tiltott tertilet pozitiv irdnyu hatara, a gépi koordinatarendszerben értelmezve.
Akkor hatasos, amikor az adott tengelyen az #1 RE3=1.

N1009 Range3 Negative (A1...32, lebegdpontos, tengely)

Téavolsag adat, a paraméterre irt szam az #0 IND paraméter alapjan inch-ben, vagy mm-
ben értendd, ha #1 ROT=0.

Ha #1 ROT=1 az adat fokban kertil értelmezésre.

Beliilrdl tiltott teriilet negativ irdnya hatara, a gépi koordinatarendszerben értelmezve.
Akkor hatasos, amikor az adott tengelyen az #1 RE3=1.

= Figyelem: A harmadik tartomany figyeléset a megfelelo csatornaban a CP_LIM3DIS=1 PLC

jelzo allapot letiltja.

w Figyelem: Ha valamelyik tengely valamelyik tartomany végallasara ér az NC a megfelel
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N1100+n SWn Axis Number n=1...32 (egész)
n=1...32: az 1...32 poziciod kapcsoldé mindegyikére kiilon paraméter
Megmondja, hogy az n. kapcsolét melyik tengelyre szereljiik. Ertéke: 1, ..., 32.
Ha a paraméter értéke 0, az n. kapcsol6 nem létezik.

N1132+n SWn Min Pos n=1...32 (lebegépontos)
n=1...32: az 1...32 poziciod kapcsold mindegyikére kiilon paraméter
Téavolsag adat, a paraméterre irt szam az #0 IND paraméter alapjan inch-ben, vagy mm-
ben értendd, ha #1 ROT=0.
Ha #1 ROT=1 az adat fokban kertil értelmezésre.
Az n. kapcsold negativ irdnyba esd végének gépi pozicidja az adott tengelyen.

N1164+n SWn Max Pos n=1...32 (lebegépontos)
n=1...32: az 1...32 pozicio6 kapcsoldé mindegyikére kiilon paraméter
Téavolsag adat, a paraméterre irt szam az #0 IND paraméter alapjan inch-ben, vagy mm-
ben értendd, ha #1 ROT=0.
Ha #1 ROT=1 az adat fokban kertil értelmezésre.
Az n. kapcsol6 pozitiv iranyba esd végének gépi pozicidja az adott tengelyen.

Minden PLC ciklus el6tt a vezérld megallapitja, hogy az n-edik kapcsolo 1étezik-e. Ha igen, akkor
a kapcsolora kijelolt tengely jeladorol mért gépi pozicidja alapjan az n-edik kapcsolora az
N _SW,
N _SWN,
N _SWP
PLC jelzoket kovetkezOképp allitja be:
— ha a pozicio6 kisebb mint SWn Min Pos, akkor
N _SW,(n-1)=0
N_SWN,(n-1)=1: a tengely a kapcsol6tdl negativ irdnyban van
N_SWP,(n-1)=0
— ha a pozici6 nagyobb mint SWn MIN POS, de kisebb mint SWn Max Pos
N_SW,(n-1)=1: a tengely a kapcsolén van
N_SWN,(n-1)=0
N_SWP,(n-1)=0
— ha a pozici6 nagyobb, mint SWn Max Pos
N _SW,(n-1)=0
N_SWN,(n-1)=0
N_SWP,(n-1)=1: a tengely a kapcsol6tdl pozitiv iranyban van.
(Az n-edik kapcsolohoz az n-1 indexti PLC jelzd tartozik.)
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N1200 PLC Bits0 (bit)
#1 #6 #5 #4 #3 #2 #1 #0

N1200
PO7 P06 POS P04 P03 P02 P01 P00

N1201 PLC Bits1 (bit)
#1 #6 #5 #4 #3 #2 #1 #0

N1201

P17 P16 P15 P14 P13 P12 P11 P10

N1202 PLC Bits2 (bit)
#1 #6 #5 #4 #3 #2 #1 #0

N1202

P27 P26 P25 P24 P23 P22 P21 P20

N1203 PLC Bits3 (bit)
#1 #6 #5 #4 #3 #2 #1 #0

N1203
P37 P36 P35 P34 P33 P32 P31 P30

N1204 PLC Bits4 (bit)
#7 #6 #5 #4 #3 #2 #1 #0

N1204
P47 P46 P45 P44 P43 P42 P41 P40

N1205 PLC BitsS (bit)
#7 #6 #5 #4 #3 #2 #1 #6

N1205
P57 P56 PSS P54 PS3 P52 P51 P56

N1206 PLC Bits6 (bit)
#7 #6 #5 #4 #3 #2 #1 #0

N1206
P67 P66 P65 P64 P63 P62 P61 P60

N1207 PLC Bits7 (bit)
#7 #6 #5 #4 #3 #2 #1 #0

N1207

P77 P76 P75 P74 P73 P72 P71 P70

P00, ...,P77: 64 db., szabad felhasznalast, bites, PLC paraméter. A PLC program konfiguralasara
hasznalhatoak.
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AzN P00, ....,NP_77 azonositoji PLC jelzokon keresztiil a PLC programban kontaktus-
ként hasznélhat6 paraméterek.

N1208+n PLC DWordn n=1...32 (egész)
32 db., szabad felhasznalast, duplaszavas, PLC paraméter. A PLC program konfigurala-
séra szolgalnak.
Azels6, PLC DWordl paraméter szimboluma a PLC-ben N PDW 1, ami kdzvetleniil el-
érhetd, a tobbi paramétert indexelt hozzaféréssel lehet kiolvasni.

N1240+n PLC Doublen n=1...32 (lebegépontos)
32 db., szabad felhasznalasu, 64 bites lebegdpontos, PLC paraméter. A PLC program
konfiguraldsara szolgalnak.
Azels6é, PLC Doublel paraméter szimboluma a PLC-ben N_PDBI1, ami kdzvetleniil elér-
hetd, a tobbi paramétert indexelt hozzaféréssel lehet kiolvasni. (2 DWORD tavolsagra
vannak egymastol!)

N1273 Lubrication Distance (A1...32, lebegdpontos, tengely)
A megtett ut szerinti kenés paramétere tengelyenként. Ha a paraméterre irt utat megtette
a megfeleld tengely, az NC az AN_LUBR PLC jelz6t 1 ciklus erejéig 1-be allitja.
Téavolsag adat, a paraméterre irt szam az #0 IND paraméter alapjan inch-ben, vagy mm-
ben értendd, ha #1 ROT=0.
Ha #1 ROT=1 az adat fokban kertil értelmezésre.

N1274 PLC PrgConfig (bit)
#7 #6 #5 #4 #3 #2 #1 #0

N1207

NVF MRW

#0 MRW: A paraméter a PLC programban hasznalt MR101, MR104, MR 107( memoria olvasas)
utasitdsok végrehajtasat szabalyozza. Ha a paraméter értéke:
=0: az utasitas azonnal végrehajtodik. Ha egy PLC ciklusban egynél tobb MR101,
MR104, vagy MR 107 utasitas végrehajtasat is megengedi egy idoben a PLC prog-
ram, konnyen PLC Timeout hibara futhat a vezérld. (Egy idoben csak egy ilyen
MR utasitds engedélyez6 bemenete lehet IGAZ a PLC-ben.)

=1: az utasitas nem hajtodik végre azonnal. Egy PLC ciklusban egynél tobb MR101,
MR104, vagy MR 107 utasitas végrehajtasa is megengedhetd egy idoben a PLC
programban. (Egy idoben tobb ilyen MR utasitds engedélyezd bemenete lehet
IGAZ a PLC-ben.)

w Figyelem! A paraméter atirdasa utan a vezérlot ki kell kapcsolni!

#1 NVF: Ha akkumulatoros vezérldbe 1.10.1 verzioju, vagy tjabb szoftvert kell télteni, ESY'S
kartyat kell a vezérlohoz csatlakoztatni azért, hogy a beépitett opcidkat engedélyezni le-
hessen.

Akkumulatoros vezérlokon, amelyeken nincs ESYS kartya, a nem felejté PLC valtozok
kikapcsolasra automatikusan fajlba mentédnek, bekapcsolasra fajlbol keriilnek kiolvasas-
ra, amit a rendszer automatikusan végez.

ESYS kartya hasznalata esetén a PLC program nem felejt6 valtozoit a PLC programnak
kell MW utasitassal elmenteni az ESY'S kartyara, illetve bekapcsolds utan MR utasitassal
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kell azokat kiolvasni.

Ha a paraméter értéke

=0: a PLC programba be kell irni a meg6rzendd PLC valtozok mentését az ESYS-be és
bekapcsolaskor visszaolvasni azokat az MW, MR utasitdsok hasznalataval.

=1: arendszer kikapcsolaskor automatikusan f4jlba menti a megérzendd PLC valtozokat
és f4jlbol vissza is olvassa azokat bekapcsolas utan. Igy nem kell a PLC progra-
mot modositani.

= Figyelem!

Az NVF=I1 eset olyan vezérlokon, amelyeken nincs akkumuldtor, nem hasznalhato,

mert a vezerld leallitasa funkcio végrehajtasa alatt ment, ezért pl. haldozatkimaradas

esetén az adatok elvesznek!

Akkumulatoros vezérlokon a vezérlé leallitasa halozatkimaradas esetén megoldott.
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N1300 DefaultG1 (L1...8, bit, csatorna)
#7 #6 #5 #4 #3 #2 #1 #0

G23 G20 G19 G18 GO01

N1300
L1..8

GI1 G44 G43

Bekapcsolas, vagy reset utan a vezérlo a kiilonbozo G kod csoportokban az elore kijelolt alapal-
lapotot veszi fel, kivéve az alabbi G kodokat:

#0 GO1: interpolacios kod:
=0: GO gyorsmeneti pozicionalas,
=1: G1 egyenes interpolacio.
#1 G18: sikvalasztas 1:
=0: G17 XY sik, feltéve, hogy G19=0
=1: G18 ZX sik.
#2 G19: sikvalasztas 2:
=0: G18 paraméter dont
=1: G19 YZ sik, feltéve, hogy G18=0.

#1 G18 #2 G19
G17 0 0
GI8 1 0
GI19 0 1

#3 G20: hossz- ¢és sebességadatok értelmezésének dimenzidja:
=0: G21 metrikus,
=1: G20 inch-es.
#4 G23: programozhaté munkatérbehatarolas:
Nem hasznalt.
#5 G43: a hosszkorrekcio:
=0: kikapcsolasra keriil G49 allapotot vesz fel bekapcsolas utan, feltéve, hogy G44=0,
=1: figyelembe van véve G43 koddal.
#6 G44: a hosszkorrekci6:
=0: kikapcsolasra keriil G49 allapot vesz fel bekapcsolés utan, feltéve, hogy G43=0,
=1: figyelembe van véve G44 kdddal, ha G43=0.
#7 GI91: a pozicidadatok:
=0: abszolut adatként (G90) keriilnek értelmezésre,
=1: novekményes adatként (G91) keriilnek értelmezésre.

81



14 Program paramétercsoport

N1301 DefaultG2 (L1...8, bit, csatorna)
N1301 #7 #6 #5 #4 #3 #2 #1 #0

L1.8 | cLR | MBM G95

Bekapcsolas, vagy reset utan a vezérlo a kiilonbozo G kod csoportokban az elore kijelolt alapal-
lapotot veszi fel, kivéve az alabbi G kodokat:

#0 G95: az eldtolas:
=0: percenkénti eldtolas (G94),
=1: fordulatonkénti el6tolas (G95).

#6 MBM: (Multiple Buffer Mode) Ha a paraméter
=0: a vezérld csak a minimalis szdml mondatot tartja a pufferben (G40 allapotban 1,
G41, G42 éllapotban 3 mondatot),
=1: a vezérld a lehetséges legtobb mondatot elére feldolgozza és beteszi a pufferbe.
#7 CLR: reset hatasara:
=0: a bekapcsolas utani alaphelyzetre allitja vissza a G kod értékeket,
=1:a CLR G Tablel, 2, 3, 4, 5 paraméteren megadott tablazat alapjan G kod csoporton-
ként alaphelyzetbe 4all, vagy valtozatlanul hagyja az 6roklott értéket.

N1302 CLR G Tablel (L1...8, bit, csatorna)
N1302 #7 #6 #5 #4 #3 #2 #1 #0

L1.8 | co7 | co6 | cos | co4 | co3 | co2 | co1

N1303 CLR G Table2 (L1...8, bit, csatorna)
N1303 #7 #6 #5 #4 #3 #2 #1 #0

L1.8 | ¢c15 | ci4 | c13 | c12 | cu1 | c10 | co9 | cCos8

N1304 CLR G Table3 (LL1...8, bit, csatorna)
N1304 #7 #6 #5 #4 #3 #2 #1 #0

LL.8 | (23 c22 | ca c2 | c19 | c18 | c17 | c16

N1305 CLR G Table4 (LL1...8, bit, csatorna)
N1305 #7 #6 #5 #4 #3 #2 #1 #0

L1.8 | ¢31 | c30 | c29 | c28 | c27 | C26 | €25 | C24

N1306 CLR G TableS (LL1...8, bit, csatorna)
N1306 #7 #6 #5 #4 #3 #2 #1 #0

L1.8 | 39 | 38 | €37 | €36 | €35 | C34 | €33 C32
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Ha #7 CLR=1 a DefaultG2 paraméteren, reset hatasara
ha a C01...C39: paraméter:
=0: a megfeleld G kod csoportot alaphelyzetbe hozza,
=1: a megfeleld G kod csoportot hagyja a kialakult, megorokolt allapotban.

Para- G kod G kod Funkcio
méter | csoport
Co1 01 G0, G1, G2, G3, interpolacid
G33, G34
C02 02 G17, G18, G19 sikvalasztas
Co3 03 G90, GI1 abszolut/inkrementalis programozas
Co4 04 G22, G23 tiltott tertilet be/ki
C05 05 G9%4, G95 percenkénti/fordulatonkénti elétolas
C06 06 G20, G21 inch/metrikus adatmegadas
Co7 07 G40, G41, G42 sugarkorrekcio ki/be
Co08 08 G43, G44, G43.1, hosszkorrekcio be/ki
G43.4, G43.5, G49
C09 09 G73, G74, G76, G8O, | fardciklusok
G81, G82, G83, G&4,
G84.2, G84.3, GBS,
G86, G87, G88, G&9
Cl10 10 G98, G99 visszatérés furociklusbol kiindulasi/R
pontra
Cl1 11 G50, G51 1éptékezés ki/be
Cl12 12 G66, G66.1, G67 0roklodé makrohivas be/ki
C13 13 G96, G97 konstans vagosebesség be/ki
Cl4 14 G54,G54.1,G54.2, munkadarab koordinata rendszer valasztas
G55, G56, G57, G58,
G59
Cl15 15 G61, G62, G63, G64 | eldtolas vezérlo funkciok
Cl6 16
C17 17 Gl15,Gl6 adatmegadas polarkoordinataval ki/be
Cl18 18 G68.1, G68.2, G69.1 | térbeli forgatasok be/ki
C19 19
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Para- G kod G kod Funkcié
méter | csoport

C20 20

C21 21 Gl2.1,Gl13.1 polarinterpolacio6 be/ki

C22 22 G50.1, G51.1 tiikrozés ki/be

C23 23

C24 24

C25 25

C26 26

C27 27

C28 28

C29 29

C30 30

C31 31 G50.2,G51.2 sokszog esztergalas ki/be

C32 32

C33 33

C34 34 G80.8, G81.8 elektronikus hajtémi ki/be

C35 35

C36 36

C37 37

C38 38

C39 39

N1306+n M Suppr Bn n=1...10 (L1...10, egész, csatorna)
A paraméterre10 kiilonb6zé M kod érték irhatd

Az itt megadott kodok elnyomjak a mondat eldre olvasasat (pufferelést). A mondat elére
olvasas, csak a funkcio vérehajtasa utdn (CP_FIN PLC jelz0 visszaadéasa utan) indul ujra.

N1316+n M GR Low Suppr Bn n=1...8 (L1...8, egész, csatorna)
N1324+n M GR High Suppr Bn n=1...8 (L1...8, egész, csatorna)

A 8 paraméter paron 8 kiilonb6zé M kod csoport jelolhetd ki. A Low jelzésii paraméterre
acsoport legkisebb szamu, a High jelzésii paraméterre a csoport legnagyobb szamu kodjat

kell irni.
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Az itt megadott kodok elnyomjak a mondat eldre olvasasat (pufferelést). A mondat eldre
olvasas, csak a funkcid vérehajtasa utdn (CP_FIN PLC jelz6 visszaadésa utan) indul gjra.

= Figyelem
Az M00, M01, M02, M30 kédok mindig elnyomjak a pufferelést, ezeket a kodokat ezekre
a paraméterekre nem kell beirni.
Azt a funkciot, amelyben a PLC egy tengelyt, vagy orsot ki-, vagy bekapcsol, amelyben
egy NC tengelyt atvesz és mozgat, mindig ki kell jelolni a paraméteren puffer elnyomasra!

N1332+n Aux Fu Addrn n=1..3 (L1...8, Egész, csatorna)
Az elsd, masodik és a harmadik segédfunkcio cime. Megadhato értékek:

Cim nincs A B C U A\ \%\Y%

Erték 0 65 66 67 85 86 87

Az itt megadott segédfunkcid cimén talalhatéd értékek a PLC-nek keriilnek atadasra a
CN_AUXIC, CN_AUX2C, CN_AUX3C regiszterben, hogy végrehajtsa azokat.

N1336 Funct Suppr B (L1...8, bit, csatorna)
N1336 #1 #6 #5 #4 #3 #2 #1 #0

L1..8 AU3 AU2 AUl TSB SSB

A kovetkez0 funkciok egyenként kijeldlhetdk arra, hogy a mondat elére olvasast (pufferelést) fel-
fliggesszék:

#0 SSB: ha a paraméter
=0: a féorso6 funkcio (S kod) nem fiiggeszti fel a pufferelést,
=1: a féorso funkcio (S kod) felfiiggeszti a pufferelést.
#1 TSB: ha a paraméter
=0: a szerszamhivas funkci6 (T kod) nem fiiggeszti fel a pufferelést,
=1: a szerszamhivas funkcio (T kod) felfiiggeszti a pufferelést.
#2 AUI: ha a paraméter
=0: az elso segédfunkcio (Aux Fu Addrl paraméteren beallitott kod) nem fiiggeszti fel a
pufferelést,
=1: felfiiggeszti a pufferelést.
#3 AU2: ha a paraméter
=0: a masodik segédfunkcio (Aux Fu Addr2 paraméteren beallitott kod) nem fiiggeszti
fel a pufferelést,
=1: felfiiggeszti a pufferelést.
#4 AU3: ha a paraméter
=0: a harmadik segédfunkcio (Aux Fu Addr3 paraméteren beallitott kod) nem fiiggeszti
fel a pufferelést,
=1: felfiiggeszti a pufferelést.
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N1337 Execution Config (L.1...8, bit, csatorna)
N1337 #7 #6 #5 #4 #3 #2 #1 #0

L1..8 REL | CBB | HEF | CCA | SEC | PCH

#0 PCH: GO0 pozicional6 mondatokban a mondat végpontjaban, ha a paraméter
=0: nem varja meg a “pozicioban” jelet,
=1: megvarja.
A “pozicidban” jel szélességét az NO516 Inpos paraméteren lehet beallitani
Ha az N0407 Acc Contr paraméteren bekapcsoltuk a gyorsmeneti mozgasok atlapolasa
funkciot, a PCH=0 beallitast kell alkalmazni!
#1 SEC: G04 varakozas programozéasakor a P cimen megadott értéket, ha a paraméter
=0: G94/G95 allapot alapjan masodpercnek/foorso fordulatnak értelmezi
=1: mindig méasodpercnek vesz, fliggetleniil G94/G95 allapottol.

#2 CCA: Korkozeppont I, J, K cimen torténd

programozasakor, ha a paraméter Yp 4 G17
=0: 1, J, K mindig a kor kezddpontja-

tol mért inkrementalis tavol-

sag .

T T , kezd t

=1:1, J, Kmindig mindig abszolut ko- <R

ordinéta.

\ )
kozép- 2 \
1 pont < 1 CCA=0
CCA=1
#3 HEF: spiralis interpolacié programozasa A

esetén az eldtolast, ha a paraméter
=0: a kor sikjaban, a kor mentén veszi HEF=1:

figyelembe, “F” el6tolas a spiralis
=1: a spiralis palya mentén. palya mentén

HEF=0: \\\\\\\\\\\7
“F” elotolas a korpalya mentén
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#4 CBB: a feltételes mondat utasitas “/” ha a paraméter
=0: elnyomja a mondat eldreolvasast, (G41, G42 allapotban torzul a palya)
=1:nem nyomja el, (G41, G42 éllapotban nem torzul a palya, viszont a feltételes mondat
kapcsolokat a program inditdsa el6tt be kell allitani).

#5 REL: FUGG éllapotbél vald
feltétel nélkiili visszatérés
utdn (se a MONDAT
VISSZA se a MONDAT
UJRA kapcsold nincs be-
kapcsolva), ha a végrehaj-
tand6 mondat inkrementa-
lis mozgast tartalmaz és a

Inkrementalis parancs esetén,
megszakitas utan, ha
REL=0
visszaall a program szerinti palyara

paraméter:

=0: a program elejétdl ki- Megszakitas,
szamolt pélyén kézi elmozgatas
mozog,

=1: az eltolt palyan mo-
zog, amig abszo-
lut parancsot

G90) nem kap.
(G90) p 90

Inkrementalis parancs esetén,
megszakitas utan, ha
REL~=1

a palya eltolodik
N1338 Block No Search (L1...8, bit, csatorna)
N1338 #7 #6 #5 #4 #3 #2 #1 #0
Ll...s DSM M06

#0 M06: A szerszamcsere, ha a paraméter
=0: T kodra,
=1: M06 kodra torténik.
A paramétert mondatkeresésnél hasznalja a vezérld, a funkciokigytijtés szabalyozasara.
Ha a paraméter értéke 0, mondatkeresés soran a bevaltando szerszdmszamot (T) gytjti ki.
Ha a paraméter értéke 1, akkor mondatkeresés soran két szerszamszamot (T) és egy M06-
ot gytjt ki: T(bevaltandd) M06 T(elokészitendo).

#1 DSM: mondatkeresés soran a makrohivasra kijelolt funkciokba és G kodokba, ha a paraméter
=0: nem olvas bele, ¢s nem gy(jt ki semmilyen informaciot
=1: beleolvas, és minden informéaciodt kigytjt.
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N1339 Radius Diff (L1...8, lebegépontos, csatorna)

Téavolsag adat, a paraméterre irt szam az #0 IND
paraméter alapjan inch-ben, vagy mm-ben értendd.
A kor kezdSpontjaban és a kor végpontjaban érvé-
nyes korsugarak kiilonbségének maximuma. Ha a
kiilonbség a megadott érteknél kisebb, valtozo su-
gart kort interpolal, ha nagyobb, hibat jelez.

N1340 Inpos Timeout (L1...8, lebegépontos, csatorna)

A “pozicidban” jelre valo varakozas hatara masodpercben (sec).

A “pozicidban” jelet (NO516 Inpos ablak)

G61 allapotban minden mozgésmondat utén,

(G9-ben az adott mondat végén,

G64 allapotban minden poziciondléds (GO, G53, G30) utan (ha PCH=1)

megvarja. Ha a “pozicidban” jel a paraméteren meghatarozott idén beliil nem jon meg
Poziciohiba iizenetet ad és megall a megmunkalas.

N1340+n M GR Low n n=1...16 (L1...8, egész, csatorna)
N1356+n M GR High n n=1...16 (L1...8, egész, csatorna)

88

A 16 paraméter paron 16 kiilonb6zé M kod csoport jeldlheto ki. A Low jelzésti paramé-
terre a csoport legkisebb szamu, a High jelzésii paraméterre a csoport legnagyobb szamu
kodjat kell irni.
Ezeknek az M kddoknak az értékeit a PLC programa CP. MGRI1, ..., CP. MGR 16 regisz-
terekbe irja, és regiszterek értékei az M kddok képernyon kijelzésre keriilnek.
Az M GR Low n, M GR High n par megfelel a CP_. MGRn regiszternek.
Az itt megadott paramétereket tigy kell megadni, hogy a kijelolt M kéd savok egymast ki-
zar6 gépallapot jelzé kodok legyenek.
A mondatbeolvas6 az M kodokat tigy sziiri, hogy az egy csoportba tartoz6 M kodok koziil
csak egy lehet az adott mondatban, egyébként Ellentmondo M-kodok hibaiizenetet ad.
A paraméteren beallitott értékeket mondatkeresés soran is figyelembe veszi a vezérlo, az
M kédok kigytijtésénél. Az egy csoportba tartozd M kodok koziil csak az utolsonak mega-
dott kodot gytjti ki. Tekintsiik a kovetkezd M kodokat:

MS51: tokmany zaras S1 orson

MS52: tokmany nyitas S1 orsén

MS53: tokmany nyitas forgd orsonal S1 orson
Allitsuk be a paramétert a kovetkezéképp:

N1341 M GR Low 1=51

N1357 M GR High 1=53
Szoritas allapot:

M54: belsd szoritas S1
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MS55: kiils6 szoritas S1
A paraméterek:

N1342 M GR Low 2=54

N1358 M GR High 2=55
Mondatkeresés soran M51, M52, M53 kodok koziil csak az utolsonak programozottat
gytjti ki és hajtatja végre. Ugyanez vonatkozik az M54, M55 csoportra is. A megfeleld
gépallapotok koziil mindig csak egy kertil kiirasra a CP_ MGR1, 2 regiszterekben, pl. a
tokmany zarasa utan a regiszterek tartalma:

CP_MGR1=51 — tokméany zéarva S1 orson és

CP_MGR2=54 — belsd szoritas S1 orson.
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15 Tool Compensation paramétercsoport

N1400 No. of Tool Offsets (L1...8, egész, csatorna)

Csatornanként meg kell adni, hogy az adott csatorndban hany szerszamkorrekcios rekesz
legyen elérhetd.

A teljes rendszerben a csatorndnkénti korrekcios rekeszek 6sszege nem haladhatja meg
a rendelkezésre allo teriiletet: max. 999 rekesz.

Minden csatornaban a korrekcios rekeszre vald hivatkozas akar programbol (T, H, D), a-
kar korrekcios tablazatot nézve torténik, 1-t6l indul és a bedllitott paraméter értékig tart.

N1401 No. of Common Tool Offsets M (egész)

Példa:

Globalis, minden mar6 csatorndra érvényes paraméter.

A globalis, minden mar6 csatornabol lehivhato korrekcids rekeszek szdmat adja meg.
Minden csatorndban az 1-t6l a No. of Common Tool Offsets M szamu korrekcios rekeszig
terjedd hivatkozas akar programbol H, vagy D cimen, akar korrekcids tablazatot nézve
torténik, a kozos korrekcios értékekre mutat.

Legyen 3 csatornank. Az 1. csatornaban legyen 30 korrekcid (No. of Tool Offsets L1=30) a2.-ban
40 és a 3.-ban 60. A kozos korrekcidk szama legyen 10 (No. of Common Tool Offsets=10).

1. csatorna 2. csatorna 3. csatorna
NOO1 NO0O01-t6l NO10-ig mindharom csatorna ugyanazokat a kozos korrekciokat latja
NO10
NO11-t61 N030-ig a sajat | NO11-t61 NO40-ig a sajat | NO11-t6l N060-ig a sajat
korrekcioit latja korrekciobit latja korrekcioit latja
NO030
N040
NO060
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N1402 Tool Meas (L1...8, bit, csatorna)
N1402 #7 #6 #5 #4 #3 #2 #1 #0

L1..8 ONL LSG DIA

#0 DIA: A szerszdmsugar korrekci6 értelmezése a korrekcios tdblazatban, mar6 csatornaban, ha
a paraméter
=0: sugar,
=]1: atméro
#1 LSG: mard csatornaban, szerszamhossz beméréskor torténo adatbevitel esetén a hosszkorrek-
ci6 eldjelét, ha a paraméter
=0: G43-mal torténd lehivashoz
=1: G44-gyel torténd lehivashoz allitja be.
#2 ONL: eszterga csatornaban, szerszamhossz bemérés képernydn, ha a paraméter
=0: nem igazitja a korrekcids rekeszre mutatd kurzort a szerszdmszamhoz
=1: a bevaltott szerszamszamhoz igazitja a kurzort.

N1403 Interference (L1...8, bit, csatorna)

N1403 #7 #6 #5 #4 #3 #2 #1 #0
L1..8 GAP AAL IEN
#0 IEN: G41, G42 allapotban az inter-
ferenciavizsgalat, ha a paramé- —90°<@<90° R 90°<9<270°
ter ., 5 .,
korrigalt | korrigalt

=0: nincs engedélyezve, elmozdulés\// | | \/ elmozdulas

=1: engedélyezve van. / | |

Interferencia hibat akkor jelez, | |\

ha a programozott ¢s a korrigalt L/ 0] | |<— \ ¢

mondat elmozdulasa kozti szog ———

90° és 270° kozé esik, mas sz6- programozott elmozdulas programozott elmozdulas

val, ha a korrigalt elmozdulés- nincs interferencia van interferencia

nak a programozott elmozdulés-

ra es6 komponense azzal ellen-
tétes eldjelt.
#1 AAL: G41, G42 esetén, az interferenciavizsgalat bekapcsolt dllapotaban (#0 IEN=1), ha a pa-
raméter
=0: automatikusan javitja az interferencia hibat.
=1: nem javitja, hanem Interferenciahiba tizenetet kiild.
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U, U; :interferencia
U3, Ug tinterferencia

Uy, U7 inincs interferencia

—— — szerszampalya, ha IEN=1, IAL=0
— — — - szerszampalya, ha IEN=0
@ szerszam megall és hibat jelez, ha IEN=1, IAL=1

A szerszamsugar-korrekcid szamitas (G41, G42 éllapot) soran, ha IEN=1 ¢és az [AL=1,
aszogvizsgalat utan a vezérlo Interferenciahibaizenettel hibat jelez egy mondattal korab-
ban, mint ahol a hiba fellép.
Abban az esetben, ha IAL=0-ba van allitva, de IEN=1, a vez¢érlé nem jelez hibat, hanem
automatikusan korrigdlni probalja a kontart azzal a céllal, hogy a bevagasokat elkertilje.
A korrekcid menete a kovetkezo:
A konturkdvetés be van kapcsolvaaz A, B, és C mondaton. A és B mondat kozott a kisza-
mitott korrekcios vektorok: v,, U,, U,, U,. B és C mondat koz6tt a korrekcids vektorok pe-
dig: Vs, Uy, U, Us.

Ha v, és v, kozott interferencia van v,-et és ¥5-0t elhagyja,

Ha v, és v, kozott interferencia van v;-at és v-ot elhagyja,

Ha v, és v, kozott interferencia van v,-t €és U,-et elhagyja,

Ha v, és v, kozott interferencia van nem hagyhato el, hibat jelez.
A fentiekbdl lathat6, hogy a korrekcids vektorokat a B mondat kezddpontjan és végpont-
jan parba veszi, €s parosaval hagyja el azokat. Ha az egyik oldalon a korrekcids vektorok
szama egy, vagy egyre csokken, akkor csak a masik oldaliakat hagyja el. Az elhagyas ad-
dig folytatodik, amig az interferencia fennal. A B mondat kezddpontjan az elso, és vég-
pontjan az utolso korrekcios vektort nem hagyhatja el. Ha az elhagyasok eredményekép-
pen megsziinik az interferencia nem jelez hibat, ha nem sziinik meg Interferenciahiba
iizenetet ad. Az elhagyéasok utan a maradék korrekcids vektorokat mindig egyenessel koti
0ssze, még abban az esetben is, ha a B mondat kor volt.
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#2 GAP: Nem hasznélt

N1404 BK No. Interf (L1...8, egész, csatorna)
Ertelmezése: egész szam: 0....8

G41, G42 allapotban az interferenciavizsgalat érdekében eldre beolvasott mondatok sza-
ma. Alapesetben, ha a paraméter értéke 0, mindig az aktualis N, a kovetkezd N+1 és az
N+2 mondatot olvassa be és az N+1-edik mondat kezd6-, és végpontjara végzi az interfe-
rencia vizsgalatot. Ha a paraméter nagyobb mint 0, annyi mondatot olvas eldre, amennyi
a paraméter értéke ¢€s az aktudlis mondat N és a kovetkezd N+1, N és N+2, ... N és N+ BK
No. Interf+2 kozott végez interferenciavizsgalatot. Minél nagyobb ez a szam, anndl
hosszabb ideig tart egy mondat feldolgozasa, ami lelassithatja a gép miikodését.

N1405 DELTYV (L1...8, lebegépontos, csatorna)

Téavolsag adat, a paraméterre irt szdm
az#0 IND paraméter alapjan inch-ben,
vagy mm-ben értendd.

A szerszamsugar korrekcid szamitas
(G41, G42) bekapcsolt allapotaban,
¢éles sarkok kertilésénél, ha az elmoz-
dulas mindkét tengelyen kisebb, mint

a DELTV paraméteren megadott ér- /

ték, az igy kiad6do6 elmozdulast 6ssze-
vonja a kovetkezdvel.

N
3
N
AX<DELTV 3
—_—>
D~
N
— P —
~

.

ez a vektor
1 elhagydsra
\ keriil
N

N1406 CircOver (L1...8, lebegopontos, csatorna)
Aréanyossagi tényezd. Ertékhatar: 0...1.

A szerszdmsugar korrekci6 szamitas (G41, G42) bekap-
csolt allapotaban, korivek belsé megmunkalasa esetén a
programozott elétolas (F) nagysagat automatikusan a

szerszamsugar kozéppontjahoz korrigalja:

_c

c

ahol  F_: a szerszamsugar kdzéppont eldtolasa (korri-

galt el6tolas)
R: a programozott korsugér
R.: a korrigdlt korsugar
F: aprogramozott eldtolas.

Az automatikus eldtolascsokkentésnek als6 hatart szab a CircOver paraméter, ahol szaza-
1¢kosan meg lehet adni az eldtolds csokkentés minimumat, vagyis az aktudlis el6tolasra

az F_>F*CircOver feltétel teljesiil.
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N1407 DecDist (L1...8, lebegépontos, csatorna)

N1408 AccDist (L1...8, lebegépontos, csatorna)

Téavolsag adat, a paraméterre irt szam az #0
IND paraméter alapjan inch-ben, vagy mm-

ben értendo. L,=DecDist

Ha a sarokoverride funkcié engedélyezve I —dceDist

van, a sarok eldtt DecDist paraméteren meg- !

adott tavolsagon beliil érvényesiti az over- @<CornAngl

ride-ot.
F =F*CornOver

Téavolsag adat, a paraméterre irt szam az #0
IND paraméter alapjan inch-ben, vagy mm-
ben értendo.

Ha a sarokoverride funkci6 engedélyezve van, a sarok utdn AccDist paraméteren mega-
dott tavolsagig érvényesiti az override-ot.

N1409 CornAngle (L1...8, lebegdpontos, csatorna)

Szogadat, °-ban (fok) keriil értelmezésre.

Belsd sarkok megmunkalasakor, G62 és a szerszamsugar korrekci6 szamitas (G41, G42)
bekapcsolt allapotaban, akkor érvényesiti a sarokoverride funkciot, ha a sarok altal bezart
szog kisebb, mint a CornAngl paraméteren megadott érték. A paraméter értékhatara
0-180°.

N1410 CornOver (L1...8, lebegépontos, csatorna)

Aranyossagi tényezd. Ertékhatar: 0...1.
A sarokoverride értéke. Az eldtolas F*CornOver lesz, ahol F a programozott eldtolas.

N1411 Dominator Const (L1...8, lebegépontos, csatorna)

Nem hasznalt.

N1412 No. of Common Tool Offsets T (egész)

Globalis, minden eszterga csatorndra érvényes paraméter.

A globalis, minden eszterga csatornabol lehivhato korrekcios rekeszek szaméat adja meg.
Minden csatornaban az 1-t6l a No. of Common Tool Offsets T szamu korrekcids rekeszig
terjedo hivatkozas akar programbdl T cimen, akar a korrekcios tdblazatot nézve torténik,
a koz0s korrekceios értekekre mutat.

N1413 No. of Digits of Offs. No. in T Code (L1...8, egész, csatorna)
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Eszterga csatornakban érvényes paraméter. Ertékkészlet: 0, 1, 2, 3.
Azt mondja meg, hogy a T kod utolsé hany szamjegyén lehet megadni programban a kor-
rekcios rekesz szamat. Ha pl. a paraméter értéke 2 a T kod értelmezése:
TxXxXXXXyy
ahol: XxXXXXX a szerszamszam
yy a korrekcios rekesz szama.
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N1414 Comp. Config on Lathes (L1...8, bit, csatorna)
N1414 #1 #6 #5 #4 #3 #2 #1 #0

L1.8 | RTL | TOM | TCR | SGC | ZCG | QGW | GIN | TCM

#0 TCM: Eszterga csatornaban, a korrekcio (hossz és sugar) lehivasanak modja adhaté meg:
=0: a korrekcio lehivasa T koddal torténik
=1: a korrekcio lehivasa G koddal (G43.7) torténik.
#1 GTN: Eszterga csatornaban, ha a korrekcio lehivasa T cimen torténik (TCM=0), és a paramé-
ter értéke:
=0: a korrekci6 szdma a geometriai €s a kopasértéket egyiitt hivja le,
=1: a szerszamszam hivja le a geometriai €és a korrekcidszdm a kopas értéket.
1= Példa:
Vonatkozzon a T kod utolso két szamjegye a korrekcid kodjara: a No. of Digits of Offs.
No. in T Code paraméter értéke=2. Vegyiik a kdvetkezd T kodot:
TO0315
A vezérl6 az 3-as szerszamszamot atadja a PLC-nek a CN_TC regiszterben.
GTN=0 esetén a 15-0s geometriai és 15-0s kopas regiszterek dsszegét veszi figyelembe
korrekci6 gyanant.
GTN=1 esetén a 03-as geometriai és 15-0s kopas regiszterek 0sszegét veszi figyelembe
korrekci6 gyanant.
#2 QGW: Eszterga csatornaban, ha a korrekcio lehivasa T cimen torténik (TCM=0), a szerszam-
szam hivja a geometriai korrekciot (GTN=1) és a paraméter értéke:
=0: a szerszamallas kodjat (Q) a kopas kod regiszterébdl veszi,
=1: a szerszamallas kodjat (Q) a geometriai kod regiszterébdl veszi.
1= Példa:
Vonatkozzon a T kéd utolso két szamjegye a korrekeid kodjara: a No. of Digits of Offs.
No. in T Code paraméter értéke=2, és a szerszamszam hivja a geometriai korrekciot:
GTN=1. Vegyiik a kovetkezd T kodot:
TO0315
QGW=0 esetén a vezérld a Q szerszdmallas kodot a 15-0s korrekcios regiszterbol veszi,
mig
QGW=1 esetén a vezérld a Q szerszamallas kodot a 03-as korrekcios regiszterbdl veszi.
#3 ZCG: Eszterga csatornaban, ha a korrekcid lehivasa T cimen torténik (TCM=0), és a szer-
szamszam hivja a geometriai korrekciot (GTN=1) és a paraméter értéke:
=0: a 0-as korrekcioszam nem torli a geometriai, csak a kopas korrekciot,
=1: a 0-as korrekcioszam a geometriai €és a kopas korrekciot is torli.
#4 SGC: Eszterga csatornaban, ha a paraméter értéke:
=0: a masodik geometriai korrekcios tar nem létezik, nem keriil kijelzésre,
=1: a masodik geometriai korrekcids tar 1étezik, kijelzésre keriil, €s a korrekciok értékeé-
nek figyelembe vételét PLC jelzok szabalyozzak:
A CP_SGOEN (Second Geometry Offset ENable) jelzo
=0 csak az elsé geometriai korrekcidt veszi figyelembe,
=1 az els6 és a masodik geometriai korrekciot is figyelembe veszi, €s a kapott korrekcio
a két korrekcio 6sszege lesz.
Azt, hogy mely tengelyeken vegye figyelembe a masodik geometriai korrekciot a
CP_SGOX, CP_SGOY, CP_SGOZ
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jelzék mondjak meg:
=0 allapotdban a masodik geometriai korrekcidt nem veszi figyelembe,
=1 allapotdban a masodik geometriai korrekcidt figyelembe veszi
az adott tengelyen ¢€s az elsd geometriai korrekciohoz hozzaadja, ha CP_ SGON=I.
#5 TCR: Eszterga vezérlokon, a T cimen bevaltott szerszamhossz korrekcio reset hatasara
=0: nem torlodik,
=1: torlédik.
#6 TOM: Eszterga csatornaban (vezérldben), ha TCM=1, azaz a korrekci6 hivasa G koddal
(G43.7) torténik és a TOM paraméter értéke:
=0: nem lehet a mar6 korrekcios tarat hasznalni, programbdl mard korrekcidt hivni,
=1:lehet a maro korrekcios tarat hasznalni és a marod korrekcio G43, G44 koddal hivhato.
#7 RTL: Eszterga csatornaban (vezérlében), illetve
Mard csatornaban (vezérldben), ha G43.7 funkcidval eszterga korrekciot hivtak le,
ha a paraméter értéke:
=0: amunkadarab koordinatarendszerekben alkalmazott alapelforgatas a hosszkorrekciok
tengelyirdnyl komponenseit is forgatja a megfelel6 sikban,
=1: hosszkorrekciok tengelyirany komponenseit nem forgatja, hanem a megadott tenge-
lyek mentén veszi azokat figyelembe.

N1415 Max. Amount of Wear Comp. (L1...8, lebegépontos, csatorna)
Pozitiv szam.
Ha a paraméter értéke 0, a kopaskorrekcié maximalis abszolut értéke 1 mm, vagy 0.394
inch.
Ha a paraméter értéke nagyobb, mint 0, a paraméter hatdrozza meg a kopaskorrekcio
maximalis abszolut értékét.

N1416 Comp. Config on Mills (L.1...8, bit, csatorna)
N1416 #7 #6 #5 #4 #3 #2 #1 #0

L1..8 RTM TOL PLN ZAX

Maro6 csatorndban a korrekcid figyelembe vétele a ZAX és a PLN bitek alapjan torténik:
#0 ZAX:
=1: akorrekci6 lehivasakor (G43, G44) a korrekcid értéke (Hh) mindig a Z tengelyre lesz
bejegyezve, fliggetleniil, hogy a mondatban milyen tengelycimeket programoztak.
#1 PLN:
=1: akorrekci6 lehivasakor (G43, G44) a korrekcid értéke (Hh) a kivalasztott sikra merd-
leges tengelyre lesz bejegyezve, fliggetleniil, hogy a mondatban milyen tengelyci-
meket programoztak.
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PLN ZAX A hosszkorrekceio figyelembe vétele G43, G44 mondatban
0 0 a mondatban megadott Gsszes tengelyre
0 1 mindig a Z tengelyre
1 0 G17 esetén: Z tengelyre
G18 esetén: Y tengelyre
G19 esetén: X tengelyre
1 1 a mondatban megadott Gsszes tengelyre

#2 TOL: Mar6 csatorndban (vezérlében), ha a paraméter értéke:
=0: nem lehet az eszterga korrekcids tarat hasznalni, programbol eszterga korrekciot hiv-

ni,

=1:lehet az eszterga korrekcios tarat hasznalni és az eszterga korrekcid G43.7 koddal hiv-

hato.

#3 RTM: nem hasznalt.
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N1500 Return Val G73 (L1...8, lebegdpontos, csatorna)

Téavolsag adat, a paraméterre irt szadm az #0 IND paramé-
ter alapjan inch-ben, vagy mm-ben értendd.

Ha a G73 fur6ciklusban E cimen nem adtunk meg
visszahuzasi tavolsagot (e), a vezérlés a paraméteren be-
allitott tdvolsagbol veszi “e” értékét.

N1501 Clearance Val G83 (L1...8, lebegépontos, csatorna)
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Tavolsag adat, a paraméterre irt szam az #0 IND paramé-
ter alapjan inch-ben, vagy mm-ben értendo.

Ha a G83 farociklusban “E” cimen nem adtunk meg
megkozelitési tavolsagot (e) a vezérlés a paraméteren be-
allitott tavolsagbol veszi “e” értékét.

G73

-

Y

ol
>
4>

<

<« > € o

€10 —PE— IO — PO
<

Y

e = programozott E, vagy °

Return Val G73

G83

.

<
<

>
«

<
)mk > €«

€— 1O —>l€— IO —ple—IO —>

e = programmozott E, vagy

Clearance Val G83
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N1502 Extraction Override in G85, G89 (L1...8, lebegépontos, csatorna)
Aranyszam, a paraméterre irt szam %-ban értendd. Ertelmezési taromany: 0...200%.
A G85, G89 furdciklusokban a szerszam kihuizasanal alkalmazott el6tolas override értéke.
Ha a G85/G89 furdciklusban “T” cimen nem adtunk meg a szerszdm kihtzasi eldtolasara
egy override értéket a vezérld ezt a paramétert veszi figyelembe.

Ha a paraméter értéke 100 a kihizés el6tolasa a furdciklusban programozott F érték.
F Frogramozort * E10tolds Override * Extraction Override in G85, G89/100
Ha a paraméter értéke 0, a vezérld 100%-ot vesz.

kihuzas

N1503 Drilling Cycles Config. (L1...8, bit, csatorna)
N1503 #1 #6 #5 #4 #3 #2 #1 #0

L1..8 EAE | ROE | EOE | PIC | RFF | TSC | CSM

#0 CSM: A paraméter értéke maro csatornaban érvényesiil. A nagysebességli mélyfurociklus,
a balmenetfur6 ciklus és a kiesztergalod ciklus kodjat hatarozza meg. Ha értéke:
=0: a fenti harom cilklust rendre a G73, G74, G76 koédok hivjak,
=1: a fenti harom cilklust rendre a G83.1, G84.1, G86.1 kodok hivjak.
Eszterga csatornaban a vezérld automatikusan a G83.1, G84.1, G86.1 kddokat hasznalja.
#1 TSC: A paraméter merevszari menetfuro ciklusban (G84.2, G84.3) érvényesiil. Ha a paramé-
ter értéke:
=0: a menetfriras megkezdése eldtt az orsot nem orientalja, hanem csak a pozicidszaba-
lyozo hurkot zarja. A hurokzaras kodjat a N0819 M Code for Closing S Loop pa-
raméter hatarozza meg. Ezt a kodot adja at a PLC-nek.
=1: amenetfraras megkezdése eldtt az orsot orientalja és M 19 parancsot ad 4t a PLC-nek.
#2 RFF: A paraméter merevszart menetfuro ciklusban (G84.2, G84.3) érvényesiil. Ha a paramé-
ter értéke:
=0: a merevszara menetfurd ciklusban a sebesség elorecsatolas kikapcsolasra keriil még
akkor is, haa NO515 Feed Forward Control FFE bitjén engedélyezve van az el6-
recsatolas.
=1: a merevszara menetfuro ciklusban a sebesség eldrecsatolds engedélyezve van. Azt,
hogy az elérecsatolas mitkddik-e a NO515 Feed Forward Control FFE bitje haté-
rozza meg.
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#3 PTC: A paraméter merevszari menetfur6 ciklusban (G84.2, G84.3) érvényesiil, akkor, ha Q
cimen forgacstorést programoztak. Ha a paraméter értéke:
=0: gyors forgacstorést alkalmaz.
=1: normal forgacstorés, kiemelés az R pontig.

G84.2, G84.3, 0>0
#3 PTC=0: gyors #3 PTC=1: normdl
R pont R pont
T T
A A 4 T .T :
i T
| x
f r_2_| 1 ‘L |
¢owld R 1 adll
) | i A
. Y 1 4 v I
Zpont/; Zpont/.vo
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#4 EOE: A paraméter merevszari menetfurd ciklusban (G84.2, G84.3) érvényesiil, amikur a
szerszamot kihuzza a menetbdl. Ha a paraméter értéke:
=0: kihuzas soran az Extraction Override paraméter hatastalan az F el6tolasra,
=1: kihuzas soran az Extraction Override paraméter hatdsos.

G84.2, G84.3

Jforgdcstorés nélkiil Jforgdcstoréssel

SR J.

R pont !: R pont

kihuzads

‘ kihiizds

€1Q PO PE 0
<€
=

Z pont Z pont
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#5 ROE: A paraméter merevszari menetfurd ciklusban
(G84.2, G84.3) érvényesiil,
ha a forgacstorés be van kapcsolva (Q cimnek érté-
ket adtak)
¢s PTC=1 paraméter allassal normal forgacstorést
alkalmazunk.
A menetbe val6 visszatérés sebességét szabalyozza.
Ha a paraméter értéke:
=0: visszatérés soran a Return Override paraméter

G84.2, G84.3, 0>0
#3 PTC=1: normdal

3.,

visszatérés

hatéstalan az F el6tolasra, T T \: T \:
=1: visszatérés soran az Return Override paraméter f v 'y A
hatasos. | | E |
) A |
f Yy |
A E
1 A
S
Z pont 7

#6 EAE: A paraméter merevszaru menetfurd ciklusban (G84.2, G84.3) érvényesiil, amikur a
szerszamot kihuzza a menetbdl. Ha a paraméter értéke:
=0: kihuizas soran az Extraction Acc paraméter hatastalan, a gyorsitas a Tapping Acc pa-
raméter alapjan torténik,
=1: kihuzas soran az Extraction Acc paraméter alapjan gyorsit.

N1504 Return Val in Tapping (L1...8, lebegépontos, csatorna)
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Tavolsag adat, a paraméterre irt szadm az #0 IND paramé-
ter alapjan inch-ben, vagy mm-ben értendo.

Ha a G84.2, vagy a G84.3 merevszaru menetfurd ciklus-
ban

Q fogasvételt programoztunk,

gyors forgacstorés van beallitva PTC=0 allasnal

¢s az E cimen nem adtunk meg visszahtizasi tavolsagot (e)

a vezérlés a paraméteren beallitott tavolsagbdl veszi “e
értékét.

G84.2, G84.3, 0>0

#3 PTC=0. gyors

O Return Val in Tapping

Rp%;rT
evl | ot
Covl g |
f |
{ v |

2
Z pont
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N1505 Clearance Val in Tapping (L1...8, lebegépontos, csatorna)

Tavolsag adat, a paraméterre irt szam az #0 IND paramé- G84.2, G84.3, 0>0
ter alapjan inch-ben, vagy mm-ben értendd. 43 PTC=1- normdl
Ha a G84.2, vagy a G84.3 merevszaru menetfurd ciklus-
ban O Clearance Val in Tapping
Q fogasvételt programoztunk, | T )°
normal forgacstorés van beallitva PTC=1 allasnal
¢s az E cimen nem adtunk meg megkozelitési tavolsagot | g yo Y
@) R
a vezérlés a paraméteren beallitott tadvolsagbol veszi “e” vl ! A
értekét, f | Y—+v
1
* | A |
A T
4 &
i A
¢ v :
Z pont 7
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N1506 Extraction Override in Tapping (L1...8, lebegépontos, csatorna)

104

Aranyszam, a paraméterre irt szam %-ban értendd. Ertelmezési taromany: 0...200%.
HaaG84.2,G84.3 furdciklusban “I” cimen nem adtunk meg a szerszam kihuzasi sebessé-
gére egy override értéket a paraméterre irt szamot veszi alapul.

Az override csak az EOE=1 paraméterallas esetén érvényesiil, akar hasznalunk forgacs-
torést, akar nem, ¢€s a ciklusban érvényes eldtolasra vonatkozik.

Ha a paraméter értéke 0, a vezérld 100%-ot vesz.

G84.2, G84.3: I vagy Extraction override in Tapping

forgdcstorés nélkiil forgdcstoréssel

v¥[

—>

v
Ve
\Z f E |
vl |v |
! |
[ v
Z pont Zpont/v
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N1507 Return Override in Tapping (L1...8, lebegdpontos, csatorna)
A,rényszém, a paraméterre irt szadm %-ban értendo. Return Override in Tapping
Ertelmezési taromany: 0...200%. 43 PTC=1- normdl
G84.2, G84.3 furociklusokban
ha a forgacstorés be van kapcsolva (Q cimnek értéket @ .

adtak), :
ha PTC=1 paraméter allassal normal forgacstorést alkal- P _viretov
mazunk, R pont Y {
a menetbe valo visszatérés sebességének override-ja, ab- A T \: \:
ban az esetben, ha a visszatérési override a ROE=1 para- A
méterallassal engedélyezve van. f \ 4 | Y El
Ha a paraméter értéke 0, a vezérld 100%-ot vesz. ? v | : A |
g Ly
E
i A
f \ 4 :
Z pont 7
N1507+n Rn Acc in Tapping n=1...8 (S1...S16, lebegépontos, orso)
n=1...8: az 1...8 tartomany mindegyikére kiilon parame-
ter S A
Merevszarti menetfiras soran az orsora esé gyorsitasi a4
komponens értéke. A gyorsitas interpolacié elotti gyorsi-
tassal torténik. Az adott orson bevaltott tartomany sze-
rint veszi a vezérld figyelembe. a
Mértékegysége: 1/sec’.
> >
a, z
ag=Rn Acc in Tapping

N1515+n Rn Acc Tc in Tapping n=1...8 (S1...S16, lebegépontos, orso)
n=1...8: az 1...8 tartoméany mindegyikére kiilon paraméter
Merevszart menetfiras soran a gyorsitasi idéallando orsora eso értéke, tartomanyonként.
Id6 adat, masodpercben (sec) keriil megadasra.
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N1523+n Rn Acc in Extract n=1...8 (S1...S16, lebegépontos, orsé)
n=1...8: az 1...8 tartomany mindegyikére kiilon paraméter
Merevszarti menetfiras sordn az orsora esd gyorsitasi komponens értéke a kihuzasi kezde-
tekor. A vezérld akkor veszi figyelembe amikor az EAE=1 paraméterallitassal engedé-
lyezve van. Célszeriien kisebb, mint az Rn Acc in Tapping értéke, hogy a motornak tobb
nyomatéka maradjon a beszorult forgacs attorésére. Az adott orson bevaltott tartomany
szerint veszi a vezérld figyelembe.
Mértékegysége: 1/sec’.

G84.2, G84.3: a gyorsitasok figyelembe vétele

Jforgdcstorés nélkiil forgdcstoréssel

SN J,

Rn Acc in Extract

: Rn Acc in Extract
R pont Y R pont
A Mo EL
f E
-
f E
v/ v |
) |
y v |
Rn Acc in Tapping £ pont Zpont
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N1531+n Rn Tapping Gain n=1...8 (S1...S16, lebegépontos, orso)

n=1...8: az 1...8 tartomany mindegyikére kiilon paraméter
Merevszarii menetflras soran az orsora €s a menetfuras-
ban részt vevo tengelyre (dontott szerszamallasnal tenge-
lyekre) érvényes k6z0s korerderdsités értéke. Az adott or-
son bevaltott tartomany szerint veszi a vezErld figyelembe.
Meértékegysége: 1/sec.
= Figyelem!

A tengely és orsokezeld az Rn Tapping Gain paraméter
alapjan automatikusan atszamolja az Inpos, Rn S Inpos,
Serrl3 és Rn S Serrl3 paramétereket.

Erdsitések merevszdrii
menetfurds esetén

O Position Gain
..... ) ) )

E

<
>‘¢+

Rn Tapping Gain |
Z pont /0
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N1600 Depth of Cut (L1...8, lebegépontos, csatorna)
Téavolsag adat, a paramé-
terre irt szam az #0 IND
paraméter alapjan inch-

ben, vagy mm-ben érten-

dé.

G71, G72 tipusu nagyolo

ciklusokban a fogdsmély-

ség nagysaga. Mindig su-
garban értendd. A para-
métert akkor veszi figye-

lembe, ha a

G71 U(Ad) R, vagy a

G72 W(Ad) R

programmondattal nem

adtuk meg Ad értéekét (U,

vagy W cim értéke).

N1601 Escape (L1...8, lebegépontos, csatorna)
Téavolsag adat, a paraméterre irt szam az #0 IND paraméter alapjan inch-ben, vagy mm-
ben értendo.
G71, G72 tipust nagyol6 ciklusokban a kiemelés nagysaga. Mindig sugarban értendo.
A paramétert akkor veszi figyelembe, haa G71 U R(e), vagy a G72 W R(e) programmon-
dattal nem adtuk meg e értékét (R cim értéke).

N1602 Relief Ax1 (L1...8, lebegopontos, csatorna)
Tavolsag adat, a paramé-
terre irt szadm az #O‘IND Jk—Relief Ax1 > -
paraméter alapjan inch- — A
ben, vagy mm-ben érten- ﬁf
do. \

G73 tipust minta ismétlé

ciklusban a nagyolési ra-

hagyas nagysaga ¢és ira-

nya a kivalasztott sik 1.

tengelyén. A paramétert

akkor veszi figyelembe,
ha pl. G18 esetén a

G73 U W(Ak) R '
programmondattal nem 4
adtuk meg Ak értékét (W

cim értéke).
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N1603 Relief Ax2 (L1...8, lebegdpontos, csatorna)
Téavolsag adat, a paraméterre irt szam az #0 IND paraméter alapjan inch-ben, vagy mm-
ben értendo.
G73 tipusu minta ismétld ciklusban a nagyolasi rdhagyas nagysaga és iranya a kivdlasz-
tott sik 2. tengelyén. Mindig sugarban értendd. A paramétert akkor veszi figyelembe, ha
pl. G18 esetén a
G73 U(A1)) W R
programmondattal nem adtuk meg Ai értékét (U cim értéke).

N1604 Numb of Div (L1...8, egész, csatorna)
Szam.
G73 tipusu minta ismétld ciklusban a fogasok szama.
A paramétert akkor veszi figyelembe, ha a
G73 U W R(d)
programmondattal nem adtuk meg d értékét (R cim értéke).

N1605 Retr G74 G75 (L1...8, lebegépontos, csatorna)
Téavolsag adat, a paramé-
terre irt szam az #0 IND ! : P4
paraméter alapjan inch- : : '

ben, vagy mm-ben érten-

do.

G74 és G75 tipust beszl-

r6 ciklusokban a vissza- ~

hiizds mértéke. Mindig 0 V

sugarban értendd. A pa- m .

ramétert akkor veszi fi- | | |

gyelembe, ha a

G74 R(e), vagy a

G75 R(e)

programmondattal nem adtuk meg e értékét (R cim értéke).

N1606 ThrdChmfr (L1...8, egész, csatorna)
Viszonyszdém. |
G76 és G78 menetvagd ciklusban a menet |
végén a letorés mértéke. A letorés szoge a
Chmfr Ang paraméteren megadott értek. A
letorés mértéke: 4| |
ThrdChmfr-L/10
ahol: L a programozott menetemelkedés. Chnfr Ang |_ - T
Ha ThrdChmfi=15 és a programozott menet- G76, vagy G78
emelkedés 1 mm, akkor a letorés mértéke K |

G76, vagy G78

1.5 mm. |
A paramétert akkor veszi figyelembe, ha a -
G76 P(n)(r)(a) QR Thrd Chmfi-L/10
programmondattal nem adtuk meg r értékét.
(P_r cimr értéke).
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N1607 Chmfr Ang (L1...8, lebegdpontos, csatorna)
Szbgadat, dimenzibja ° (fok). Ertéktartomany: 0°...89°.
G76 és G78 menetvago ciklusok végén a letdrés szogét allitja be. Ha a paraméter értéke
0, akkor 45°-ra allitja a szoget.

N1608 Count Fin (L1...8, egész, csatorna)
Szam.
G76 tipust menetvagé ciklusban a simito ciklusok szdma. A paramétert akkor veszi fi-
gyelembe, ha a
G76 P(m(0 QR

programmondattal nem adtuk meg n értékét (Pn_ cim n értéke).

N1609 Min Thrd Cut (L1...8, lebegépontos, csatorna)
Téavolsag adat, a paramé-
terre irt szam az #0 IND
paraméter alapjan inch- | ==X\ e\

ben, vagy mm-ben érten-

dé.

G76 tipusi menetvago

ciklusban a minimalis fo-

gas nagysaga. Mindig su-
garban értendd. A para-
métert akkor veszi figye-

o=Tool Tip Angle

lembe, ha a

G76 P Q(Ad,,,) R v — Min Thrd Cut
programmondattal nem d=Fin Allow

adtuk meg Ad,,, értekét T i

(Q cim értéke). i

N1610 Fin Allow (L1...8, lebegépontos, csatorna)
Tavolsag adat, a paraméterre irt szam az #0 IND paraméter alapjan inch-ben, vagy mm-
ben értendo.
G76 tipusu menetvago ciklusban a simitasi rahagyas nagysaga. Mindig sugéarban értendo.
A paramétert akkor veszi figyelembe, ha a
G76 P Q R(d)
programmondattal nem adtuk meg d értékét (R cim értéke).

N1611 Turning Cyc. Config. (L1...8, bit, csatorna)
N1611 #7 #6 #5 #4 #3 #2 #1 #0

L1..8 FCK FPT SKP ™I

#0 TMI: A paraméter csak maro6 csatorndban hatdsos. Ha
=0: mar6 csatornaban nem hasznalunk esztergal6 ciklusokat,
=1: mar6 csatornaban hasznalunk esztergal6 ciklusokat.
Ha hasznalunk esztergal6 ciklusokat az alabbi furociklusok kédja a kovetkezo lesz:
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G73 helyett G83.1 (G183)
G74 helyett G84.1 (G184)
G76 helyett G86.1 (G186)

#1 SKP: A G71, G72, G73 tipust esztergalo ciklusok végrehajtasa sordn a programot, ha a para-

méter:

=0: a G71, G72, G73 utasitas utan kovetkez6 mondattal folytatja,
=1:aG71,G72,G73 utasitdsban Q cimen megadott mondatot kdvetd mondattal folytatja.

méter:

#2 FPT: G71, G72 kontirnagyold ciklusban, amennyiben tobb zseb kertil kibontasra, ha a para-

=0: a konturleiras iranya szerinti utolso zseb kibontasaval kezdi a ciklust,
=1: a konturleirés irdnya szerinti elsd zseb kibontdsaval kezdi a ciklust.

kontar monotonitas vizsgalatat, ha a paraméter értéke:
=0: a sugarkorrekcidoval modositott,
=1: az eredeti, sugarkorrekcio nélkiili

palyara végzi.

A mellékelt abran lathato,
hogy FCK=0 paraméteral-
lasnal Kontir nem mono-
ton X, Z hibat jelez a ve-
zérlo, mert a korrekcio-
zott palya nem monoton.
FCK=I paraméter allasnal
az eredeti, nem korrekcio-
zott palyara vizsgélja a
kontur monotonitasat, igy
nem jelez hibat a sugar-
korrekcio be-, illetve ki-
kapcsolasakor.

#3 FCK: G71, G72 nagyolo ciklusokban, a P és Q cimen megadott szdmu mondatok kozott leirt

O

Ng GO Xx
Y

nem monoton Z

nem monoton X

Np GO Xx

\ Np+1G42 Zz

— sugdrkorrekcio nélkiili (programozott) pdlya: monoton
—— sugadrkorrekcioval modositott palya: nem monoton

N1612 Tool Tip Angle (L.1...8, lebegépontos, csatorna)
Szogadat, dimenzidja ° (fok).

G76 tipusu menetvagd ciklusban a menetvago kés élszoge °-ban. A paramétert akkor

veszi figyelembe, ha a
G76 POO(2) QR

programmondattal nem adtuk meg o értékét.

N1613 Tolerance Along Roughing Axis (L1...8, lebegépontos, csatorna)

Tavolsag adat, a paraméterre irt szam az #0 IND paraméter alapjan inch-ben, vagy mm-

ben értendod. Pozitiv szam.

A paraméter a G71, G72 nagyoldciklusokban érvényes, Uigy az I-es tipusu, mind a I1-es

tipusu megadasi modnal.

Nagyolés soran a vezérlo figyeli, hogy a nagyol6 tengely mentén a kontir monoton-e, az-
aznincs-e benne visszahajlo elem. Ha van, és a visszahajlas mértéke a paraméteren bealli-
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tott értéknél kisebb, végrehajtja az utasitast, ha nagyobb “A kontir nem monoton” hibat
jelez.

Tegyiik fel, hogy a nagyolés a Z ten-
gely irdnyaban torténik. Két egyenes
szakasz koz¢ programozott iv Z irdny-
ban kicsit visszahajlik, példaul szami-
tasi pontatlansag miatt. Ha a vissza-

hajlas mértéke kisebb, mint a paramé-
teren beallitott érték, nem jelez mono- }
tonitéasi hibat, egyébként igen. \

N1612 Tolerance Along Roughing Axis

Y

N1614 Tolerance Along Cutting Axis (L1...8, lebegépontos, csatorna)
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Téavolsag adat, a paraméterre irt szam az #0 IND paraméter alapjan inch-ben, vagy mm-
ben értendd. Pozitiv szam.

A paraméter a G71, G72 nagyolociklusokban érvényes az I-es tipusit megadéasi modnal.
Nagyolés soran a vezérld figyeli, hogy a forgacsol6 (fogast vevd) tengely mentén a kontar
monoton-e, azaz nincs-e¢ benne visszahajlé elem. Ha van, és a visszahajlas mértéke a
paraméteren beallitott értéknél kisebb, végrehajtja az utasitast, ha nagyobb “A kontar
nem monoton” hibat jelez.

Ha a ciklusban programozott fogasmélység (Ad) értéke kisebb, mint a paraméteren mega-
dott érték, a korlatozast a fogasmélység értékére végzi.

Tegyiik fel, hogy az I-es tipusu
nagyolas a Z tengely irdnyaban
torténik. Két egyenes szakasz
kozé programozott iv X irany-
ban kicsit visszahajlik, példaul
szamitasi pontatlansag miatt. Ha
a visszahajlas mértéke kisebb,

mint a paraméteren beallitott ér- i

ték és a programozott fogas- N_ (=

melyseg kOle'l ,a_ klse,bb’ n?m T N1614 Tolerance Along Cutting Axis

jelez monotonitasi hibat, egyéb- z
ként igen. >
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N1700 No. of Common #100 (egész)
Globalis, minden csatorndra érvényes paraméter.
A globalis, minden csatornabdl lehivhato #100-t61 #499-ig tartd makrovaltozok szamat
adja meg.
Minden csatornaban a 100-t6l a 100 + No. of Common #100 paraméterig terjedd szamu
makrovaltozok lesznek kozosek.
Ennek a szamnak kisebbnek kell lennie, mint 400.
Ha a paraméter értéke pl. 40, a #100-t6l #139-ig terjedd makrovaltozok az dsszes csator-
nara kozosek.

N1701 No. Of Common #500 (egész)
Globalis, minden csatorndra érvényes paraméter.
A globalis, minden csatornabdl lehivhato #500-t61 #999-ig tartd makrovaltozok szamat
adja meg.
Minden csatornaban az 500-t61 a 500 + No. of Common #500 paraméterig terjedd szamu
makrovaltozok lesznek kozosek.
Ennek a szamnak kisebbnek kell lennie, mint 500.
Ha a paraméter értéke pl. 30, a #500-t6] #529-ig terjedé makrovaltozok az dsszes csator-
nara kozosek.

N1702 Write Prt Low (L1...8, egész, csatorna)

N1703 Write Prt Hig (L1...8, egész, csatorna)
A #500-as makrovaltozok egy tetszéleges tombje védetté tehetd a fenti paraméterekkel.
A tomb kezdécimét a Write Prt Low, a tomb végcimét a Write Prt Hig paraméterre irjuk.
Ha pl. Write Prt Low=720, és Write Prt Hig=745, akkor a #720-t61 #745-ig terjedd
makrovaltozok irdsvédettek.

N1704+n G(901n) n=0...9 (L1...8, egész, csatorna)
10 paraméter, amelyen annak a G funkcidénak a kodja adhatdo meg, amely az 09010,
09011, ..., 09019 szamu makrokat hivja.
A paraméterre - 1000-t61 (+)1000-ig (—1000,-999,-1,0, 1,999, 1000) terjedd szamérté-
kek irhatok.
Ha a paraméterre negativ szdm van irva akkor a G kddra kijelolt makro hivasa oroklédo.
Azt, hogy a hivas G66, vagy G66.1 tipust legyen azt a MEQ paraméter allasa donti el.
Ha a paraméterre 1000, vagy —1000 van irva a megfeleld szdmu program a G0 kodra hi-
vodik meg. Ha a megfeleld paraméterre O—at irunk, akkor azt a programot nem hivja meg
G kod.

N1714 Start G Macro (L1...8, egész, csatorna)

N1715 Start Prg No (L1...8, egész, csatorna)

N1716 No. of G Codes (L1...8, egész, csatorna)
A fenti hdrom paraméteren egy decimalis pont nélkiili G kéd csoport jelolhetd ki makrohi-
vasra.
A Start G Macro paraméterre a kezdé G kod szamat kell beirni. Ha a csoport kezdo6 kodja
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pl. G200 a paramétert a kovetkezdképp toltjlik ki: Start G Macro=200.
A Start Prg No paraméterre a Start G Macro paraméteren megadott kodhoz tartozo prog-
ram szamat adjuk meg. Ha a G200 kod az O3400-as programot hivja, akkor Start Prg
No=3400.
A No. of G Codes paraméteren a csoporthoz tartoz6 G koédok szamat adhatjuk meg. Ha
a csoportban 50 kod van, akkor No. of G Codes=50.
Ezek utan a G kédok és programszamok kozotti megfeleltetés:

1. G kod G200 = 1. programszam 03400

2.Gkod G201 = 2. programszam 03401

3.Gkod G202 = 3. programszam 03402

50. G kod G249 = 50. programszam 03449
Ha a Start G Macro paraméterre negativ szamot irunk, akkor a G kodra kijelolt makro
hivasa 6roklédo. Azt, hogy a hivas G66, vagy G66.1 tipust legyen azt a MEQ paraméter
allasa donti el.
Ha No. of G Codes=0 nem hivodik makro ezekre a G kodokra

N1717 Start Dec G Macro (L1...8, lebegépontos, csatorna)
N1718 Start Prg No. Dec G (L1...8, egész, csatorna)
N1719 No. of Dec G Codes (L1...8, egész, csatorna)

A fenti harom paraméteren egy decimalis pontot tartalmaz6 G kod csoport jeldlhetd ki
makrohivasra.

A Start Dec G Macro paraméterre a kezdd G kod szdmat kell beirni. Ha a csoport kezdd
kodja pl. G310.5 a paramétert a kdvetkezokeépp toltjiik ki: Start Dec G Macro=310.5.
A Start Prg No. Dec paraméterre a Start Dec G Macro paraméteren megadott kodhoz tar-
tozo6 program szamat adjuk meg. Ha a G310.5 kéd az O4000-es programot hivja, akkor
Start Prg No. Dec G=4000.

A No. of Dec G Codes paraméteren a csoporthoz tartozo G kodok szamat adhatjuk meg.
Ha a csoportban 10 kod van, akkor No. of Dec G Codes=10.

Ezek utan a G koédok €s programszamok kozotti megfeleltetés:

1. G kod G310.5 -» 1. programszam 04000
2. G kod G310.6 -» 2. programszam 04001
3. G kod G310.7 -» 3. programszam 04002
10. G koéd G311.4 -» 10. programszam 04009

Ha a Start Dec G Macro paraméterre negativ szamot irunk, akkor a G kodra kijel61lt makro
hivasa 6roklédé. Azt, hogy a hivas G66, vagy G66.1 tipust legyen azt a MEQ paraméter
allasa donti el.

Ha No. of Dec G Codes=0 nem hivddik makro ezekre a G kodokra.

N1720+n M(900n) n=0...9 (L1...8, egész, csatorna)
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10 paraméter, amelyen annak az M funkciénak a kodja adhaté meg, amely az 09000,

09001, ..., 09009 szamu alprogramokat hivja.

P¢ldaul; ha az M(9000) paraméter értéke: 6, akkor az M06 utasitds az 09000 szamu
alprogramot hajtja végre.
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N1730 Start M SubP (L1...8, egész, csatorna)
N1731 Start Prg No. M SubP (L1...8, egész, csatorna)
N1732 No. of M Codes (L1...8, egész, csatorna)
A fenti harom paraméteren egy M kod csoport jeldlhetd ki alprogram hivasra.
A Start M SubP paraméterre a kezdé M kod szamat kell beirni. Ha a csoport kezdd kodja
pl. M70000 a paramétert a kdvetkezoképp toltjiik ki: Start M SubP=700000.
A Start Prg No. M SubP paraméterre a Start M SubP paraméteren megadott kodhoz tarto-
z6 program szamat adjuk meg. Ha az M700000 kod az O8000-es programot hivja, akkor
Start Prg No. M SubP=8000.
A No. of M Codes paraméteren a csoporthoz tartozé M kodok szamat adhatjuk meg. Ha
a csoportban 30 kod van, akkor No. of M Codes=30.
Ezek utan az M kodok és programszamok kozotti megfeleltetés:
1. M kéd M700000 - 1. programszam 08000
2. M kod M700001 - 2. programszam 08001
3. M kod M700002 - 3. programszam 08002
30. M kod M700029 - 30. programszam 08029
Ha No. of M Codes=0 nem hivddik alprogram ezekre az M kodokra.

N1733+n M(902n) n=0...9 (L1...8, egész, csatorna)
10 paraméter, amelyen annak az M funkcionak a kodja adhaté meg, amely az 09020,
09021, ..., 09029 szamu makrdkat hivja.
Példéaul; ha az M(9020) paraméter értéke: 8, akkor az MO8 utasitds az 09020 szdmu

makrot hajtja végre.

1= Megjegyzés: Az igy kijelolt M kodra torténo makrohivas a mondatban szereplo dsszes cimet
argumentumkeént atadja a makro torzsének a #1, ... #33 makrovaltozokon keresztiil. Ezért,
ha argumentumok atvételére nincs sziikségiink az M funkciot alprogramhivasra jeloljiik
ki, ellenkezo esetben nem vart miikodes léphet fel. Lasd még az M(900n) paramétereket.

N1743 Start M Macro (L1...8, egész, csatorna)
N1744 Start Prg No. M Macro (L1...8, egész, csatorna)
N1745 No. of M Macro Codes (L1...8, egész, csatorna)
A fenti harom paraméteren egy M kod csoport jeldlhetd ki makro hivasra.
A Start M Macro paraméterre a kezdé M kod szamat kell beirni. Ha a csoport kezd6 kodja
pl. M500 a paramétert a kovetkezoképp toltjlik ki: Start M Macro=500.
A Start Prg No. M Macro paraméterre a Start M Macro paraméteren megadott kodhoz tar-
toz6 program szamat adjuk meg. Ha az M500 kéd az O7000-es programot hivja, akkor
Start Prg No. M Macro=7000.
A No. of M Macro Codes paraméteren a csoporthoz tartozé6 M kddok szamat adhatjuk
meg. Ha a csoportban 12 kod van, akkor No. of M Macro Codes=12.
Ezek utan az M kodok €s programszamok kozotti megfeleltetés:
1. M kod MS500 = 1. programszam 08000
2. M kod M501 = 2. programszam 08001
3. M kod M502 = 3. programszam 08002
12. M kéd M511 = 12. programszam 08011
Ha No. of M Macro Codes=0 nem hivodik makro ezekre a G kddokra.
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N1746 ABCST (L1...8, bit, csatorna)
N1746 #7 #6 #5 #4 #3 #2 #1 #0

L1..8 ™ SM CM BM AM

#0 AM: Az “A” cimre, ha a paraméter értéke
=0: nem hivodik alprogram,
=1: meghivddik az 09030 alprogram, amelyben “A” cim értéke a #195 valtozorodl olvas-
hato ki.
#1 BM: A “B” cimre, ha a paraméter értéke
=0: nem hivodik alprogram,
=1: meghivddik az 09031 alprogram, amelyben “B” cim értéke a #196 valtozorol olvas-
hato ki.
#2 CM: A “C” cimre, ha a paraméter értéke
=0: nem hivodik alprogram,
=1: meghivddik az 09032 alprogram, amelyben “C” cim értéke a #197 valtozorol olvas-
hato ki.
#3 SM: Az “S” cimre, ha a paraméter értéke
=0: nem hivodik alprogram,
=1: meghivddik az 09033 alprogram, amelyben “S” cim értéke a #198 valtozorol olvas-
hato ki.
#4 MT: A “T” cimre, ha a paraméter értéke
=0: nem hivodik alprogram,
=1: meghivdodik az 09034 alprogram, amelyben “T” cim értéke a #199 valtozorol olvas-
hato ki.

N1746+n ASCII Code SubPn n=1, 2, 3, 4 (L1...8, egész, csatorna)

N1750+n Prg No. ASCII Calln n=1, 2, 3, 4 (L1...8, egész, csatorna)
Az ASCII Code SubPn paraméteren meg lehet adni 4 kiilonb6z6 ASCII kddot, amelyekre
alprogramhivas torténik. Megadhato értékek:

D,E,F,H, LK, QR, UV, WX Y,Z

A Prg No. ASCII Calln paraméteren megadhatjuk, hogy a megfelelé ASCII cim milyen
szamu alprogramot hivjon.
Példéaul: ha ASCII Code SubP1=75 ¢és Prg No. ASCII Call1=1500, akkor K cimre az
01500-as alprogram hivodik.
ASCII Code SubPn=0 esetén nem hivodik alprogram.
Az N1747 ASCII Code SubPl, ..., N1750 ASCII Code SubP4 paramétercken megadott
cimekre hivodé alprogramok rendre a #191, ..., #194 valtozokon keresztiil adjak at az
alprogramnak cimeik értékét.
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N1755 Macro Contr (L1...8, bit, csatorna)
N1755 #7 #6 #5 #4 #3 #2 #1 #0

L1..8 TLC PCS BUF | PRC | SBM | ENC | MEQ

#0 MEQ: Ha egy makrohivast kezdeményezé G kodot, vagy G kdéd csoportot negativ eldjellel
adtunk meg a G(901n), Start G Macro vagy a Start Dec G Macro paraméterek valamelyi-
kén, azaz 6rokl6do a hivas, akkor ha a MEQ paraméter
=0: a makré minden mozgasmondat végén meghivodik (G66 tipusu),
=1: a makr6 minden mondatbdl meghivodik (G66.1 tipusu).

#1 ENC: Ha G kédra hivott makro térzsében olyan M, S, T, A, B, C, vagy egy¢b ASCII kodra
torténik hivatkozas, amely alprogramhivasra van kijelve,
vagyM, S, T, A, B, C, vagy egyéb ASCII kodra hivott alprogram térzsében olyan G kodra
torténik hivatkozas, amely makrohivasra van kijeldlve,
ha a paraméter értéke
=0: nem kezdeményez makrdohivast
=1: makrohivast kezdeményez.

#2 SBM: mondatonkénti izemmodban a makroutasitdsokon, ha a paraméter
=0: nem 4all meg,
=1: megall és STOP allapotot vesz fel.

#3 PRC: A kijelzésre kertild #1-#33, #100-#499, #500-#599 makrovaltozok értékeit, ha a valto-
70:
=0: 15 decimalis szamjegyen irja ki,,
=1: tizedespont utani értékeket az N1761 Precision Setting paraméter alapjan kerekiti,

ahol a tizedepont utani decimalis szdmjegyek szamat lehet megadni.

#4 BUF: A #1100.. #1131, #1132, #1133...#1135 makrovaltozok értékét, ha a paraméter:
=0: a beirt valtozo értékét nem puffereli, hanem a mondatelkészitd tigy irja a fenti PLC

valtozokat, hogy megvarja a puffer kitiriilését,
=1: a valtozo értékét a mondateldkészitd puffereli, nem var a puffer kitiriilésére, hanem
a végrehajtod irja a fenti PLC valtozdkat.

#5 PCS: A #5041..#5060 (#100101..#100150, # ABSOT[n]) pillanatnyi poziciok és a
#5061..#5080 (#100151...#100200,# ABSKP[n]) tapintasi poziciok kiolvasasat szaba-
lyozo6 paraméter. Ha valamelyik 3D-s forgatas (G68.1, G68.2) be van kapcsolva, a pilla-
natnyi poziciok é€s a tapintasi poziciok:
=0: a munkadarab koordinatarendszerben keriilnek visszaolvasasra,
=1:aprogramozdéi koordinatarendszerben, visszaforgatas utan, keriilnek visszaolvasasra.

Ilyenkor a hosszkorrekciot is visszaforgatassal veszi figyelembe, ha TLC=0.

#5 TLC: A #5041..#5060 (#100101..#100150, # ABSOT][n]) pillanatnyi pozicidok és a
#5061...#5080 (#100151...#100200, # ABSKP[n]) tapintdsi poziciok kiolvasasat
szabalyozd paraméter. Ha a paraméter értéke:
=0: a pozicidinforméciok tartalmazzak a hosszkorrekciot,
=1: a pozicidinformaciokbodl levondsra keriilnek a hosszkorrekcié komponensek.
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N1756 List Contr (L1...8, bit, csatorna)
N1756 #7 #6 #5 #4 #3 #2 #1 #0

Ll...s MD9 MD8

#0 MD8: Az O8000-t61 08999-ig terjedd szamu alprogramokat és makrokat, ha a paraméter
=0: nem listdzza és mondatonkénti tizemben nem all meg az alprogram, vagy makro tor-
zsében 1évo utasitasokon,
=1: listdzza azokat és mondatonkénti lizemben megall az az alprogram, vagy makro6 tor-
zsében 1évo utasitasokon.
#1 MD9: Az 0O9000-t81 09999-ig terjedd szamu alprogramokat és makrokat, ha a paraméter
=0: nem listdzza és mondatonkénti tizemben nem all meg az alprogram, vagy makro tor-
zsében 1évo utasitasokon,
=1: listdzza azokat és mondatonkénti iizemben megall az az alprogram, vagy makro tor-
zsében 1évo utasitdsokon.

N1757 Print Contr (L1...8, bit, csatorna)
N1757 #7 #6 #5 #4 #3 #2 #1 #0

L1..8 PNT

#0 PNT: A DPRNT makroutasitas (decimalis adatkiadas) végrehajtasa sordn, ha a paraméter
=0: a + elgjel és a vezetd nullak helyén szokdz kod keriil kiadésra,
=1: a+eldjel és a vezetd nullak helyén semmi nem keriil kiadésra.

N1758 Intrrt Contr (L1...8, bit, csatorna)
N1758 #7 #6 #5 #4 #3 #2 #1 #0

L1..8 SYM | MCD | ELT TPI STP USD

#0 USD: a megszakitasi makro, ha a paraméter
=0: nincs hasznélva
=1: haszndalva van.
#1 STP: a megszakitasi makro a lokalis valtozok (#1, ...#33) hasznalata szempontjabol, ha a
paraméter
=0: makr¢ tipust, azaz a lokalis valtozok szintjét noveli,
=1: alprogram tipust, a hivoé program lokalis valtozoéit hasznalja.
#2 TPI: Ha megszakitas torténik, a makrohivas, ha a paraméter
=0: a megszakitott mondat végrehajtasa kozben érvényesiil,
=1: a megszakitott mondat végén érvényesiil.
#3 ELT: A CP_MINT megszakitasi jel (PLC jelzd), ha a paraméter
=0: szintvez€rlési, azaz ismételten meghivodik a megszakitasi makro, amig a jel be van
kapcsolva,
=1: élvezérlésii, azaz a jel 0 =»1 atmenetére egyszer hivodik meg a megszakitasi makro.
#4 MCD: a makromegszakitas engedélyezését, tiltdsat, ha a paraméter
=0: az M96, M97 kodok végzik,
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18 Macro paramétercsoport

=1: az M Code MI On, M Code MI Off paramétereken megadott kodok végzik.
#5 SYM: azt donti el, hogy az NC a megszakitasi makrét hol keresse a tarban:
=0 esetén: mindig abban a mappéaban, amelyikben a féprogram van, még akkor is, ha a
megszakitasi makrot nem a fOprogramban engedélyeztiik M96 P utasitassal,
=1 esetén: mindig a SystemMacros mappa megfeleld csatorndhoz tartozé konyvtaraban.

N1759 M Code MI On (L1...8, egész, csatorna)
N1760 M Code MI Off (L1...8, egész, csatorna)
Ha az Intrrt Contr paraméteren #4 MCD=1, az
M Code MI On paraméteren megadott szamt M kod engedélyezi, az
M Code MI Off paraméteren megadott szamu M kod pedig tiltja
a makromegszakitast.

N1761 Precision Setting (L1...8, egész, csatorna)
Ertékhatar: 0, ..., 15
Ha az N1755 Macro Contr paraméter #3 PRC bitje 1, a #1-#33, #100-#499, #500-#599
makrovaltozok értékeit a paraméteren megadott szdmu tizedesjegyre kerekitve jelzi ki.
Ha példaul a Precision Setting=3, és
#1=12.65762
#2=102.467189
akkor a 12.658 ¢és a 102.467 értékeket jelzi ki.
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19 Electronic Gear Box paramétercsoport

N1800 EGB Contr (L1...8, bit, csatorna)
N1800 #7 #6 #5 #4 #3 #2 #1 #0

L1.8 FHC | FRS | RCE

#0 RCE: Ha a csatorndban be van kapcsolva a G81.8 fogazéasi funkcio, reset gomb és
CP_EGBRRQ jel hatasara, ha a paraméter:
=0: a szinkronizalas nem kapcsolddik szét,
=1: a szinkronizalas szétkapcsolodik a szerszam kikapasa utan.

#1 FRS: Ha a csatornaban be van kapcsolva a G81.8 fogazasi funkcié G95 allapotban az el6to-
last:
=0 esetben a szerszam (mester) fordulatszama,
=1 esetben a munkadarab (szolga) fordulatszdma alapjan szamitja, azaz a mesterr6l jovo

impulzusokat megszorozza az L/T (bekezdésszam/fogszam) hanyadossal.

#2 FHC: a fogferdeség kompenzaciot végzo tengelyen G81.8 allapotban a feed-forward szabalyo-
zas:
=0: kikapcsolasra kertil,
=1: bekapcsolva marad.

N1801 EGB Master (L.1...8, egész, csatorna)
Erre a paraméterre az EGB mesterorso szamat irjuk. G81.8 fogazas parancsra ennek az
orsonak a jeleihez szinkronizalddik az EGB Slave paraméteren megadott szolga tengely.
Ertéktartomany 1...16 orso.

N1802 EGB Slave (L1...8, egész, csatorna)
Erre a paraméterre az EGB szolgatengely szamat irjuk. G81.8 fogazas parancsra ez a ten-
gely szinkronizalodik a az EGB Master paraméteren megadott orséhoz..
Ertéktartomany 1...32 tengely.

N1803 Helical Comp. Axis (L1...8, egész, csatorna)
Erre a paraméterre a G81.8 allapotban programozhat6 fogferdeség kompenzalasat végzo
tengely szamat irjuk.
Ertéktartomany 1...32 tengely.

N1804 Retr. Dist. (A1...32, lebegépontos, tengely)
Téavolsag adat, a paraméterre irt szam az #0 IND paraméter alapjan inch-ben, vagy mm-
ben értendd, ha #1 ROT=0.
Ha #1 ROT=1 az adat fokban kertil értelmezésre.
G81.8 allapotban tengelyenként a kikapas mértékét (relativ elmozdulasat) adja meg eléjel-
helyesen. Azok a tengelyek vesznek részt a kihuzasban, amelyek pozicidadata nem 0.
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19 Electronic Gear Box paramétercsoport

N1805 Retr. Feed (L1...8, lebegdpontos, csatorna)
Sebesség adat, a paraméterre irt szam az #0 IND paraméter alapjan inch/min-ben, vagy
mm/min-ben értendd, ha #1 ROT=0.
Ha #1 ROT=I az adat fok/min-ben kertil értelmezésre.
G81.8 allapotban a kikapas sebességét adja meg. Ha a paraméter értéke 0, a kikapas
sebessége az arra a tengelyre érvényes gyorsmenet nagysaga.

N1806 Retr. Delay (L1...8, lebegépontos, csatorna)
Nem hasznalt.
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20 Chuck/Tailstock Barrier paramétercsoport (T csak eszterga)

N1900 Chuck Config (L1...8, bit, csatorna)

N1900 | #7 #6 #5 #4 #3 # #1

#0

L1...8

TYP

#0 TYP: Nem hasznalt

N1901 L1 Length of Jaws (L1...8, lebegépontos, csatorna)
Nem hasznalt

N1902 W1 Width of Jaws (L1...8, lebegopontos, csatorna)
Nem hasznalt

N1903 L2 Holding Length of Jaws (L1...8, lebegépontos, csatorna)
Nem hasznalt

N1904 W2 Holding Width of Jaws (L1...8, lebegopontos, csatorna)
Nem hasznalt

N1905 Chuck Position X (L1...8, lebegépontos, csatorna)
Nem hasznalt

N1906 Chuck Position Z (L1...8, lebegopontos, csatorna)
Nem hasznalt

N1907 L1 Length of Tailstock (L1...8, lebegépontos, csatorna)
Nem hasznalt

N1908 D1 Diameter of Tailstock (L1...8, lebegépontos, csatorna)
Nem hasznalt

N1909 L2 Length of Tailstock (L1...8, lebegépontos, csatorna)
Nem hasznalt

N1910 D2 Diameter of Tailstock (L1...8, lebegépontos, csatorna)
Nem hasznalt

N1911 L3 Length of Tailstock (L1...8, lebegépontos, csatorna)
Nem hasznalt

N1912 D3 Diameter of Tailstock (L1...8, lebegépontos, csatorna)
Nem hasznalt
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N1913 D4 Diameter of Tailstock (L1...8, lebegépontos, csatorna)
Nem hasznalt

N1914 Tailstock Position Z (L.1...8, lebegépontos, csatorna)
Nem hasznalt
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21 Tool Holder Interference paramétercsoport (T csak eszterga)

N2000 Check Config (L1...8, bit, csatorna)

N2000 | #7 #6 #5 #4 #3 # #1 #0

IFM TO ZCE IFE

#0 IFE: Nem hasznalt
#1 ZCE: Nem hasznalt
#2 T0: Nem hasznalt
#3 IFM: Nem hasznalt

N2001 Coord. Type (L1...8, egész, csatorna)
Nem hasznalt

N2002 Tool Holder Position X (L1...8, lebegdpontos, csatorna)

N2003 Tool Holder Position Z (L1...8, lebegépontos, csatorna)
Nem hasznalt
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N2100 Recomposition Config (T1...8, bit, gépcsoport)
N2100 #7 #6 #5 #4 #3 #2 #1 #0

Al..32 RSR | OTR

#0 OTR: Nem hasznalt
#1 RSR: Nem hasznalt

N2101 Synchronous Master (Al...32, egész, tengely)
Ha a tengely szinkron szolga, erre a paraméterre a mester tengelyszama irandd. A mester
lehet ugyanabban, de kiilonb6zd csatornaban is. Egy mesternek lehet tobb szolgajais. Egy
szolga lehet egy masik tengelynek a mestere is.
Tengelyek szinkron vezérlésénél csak a mester tengelyre lehet elmozdulast programozni,
vagy kézi mozgasparancsot (jog, kézikerék) kiadni. A mester, esetleg a szolga tengely,
parkolhat is, azaz mozgést nem végez.
A szinkron vezérlés az AP SYNCR PLC jelz6 1-be kapcsolasaval indul, ha az n-edik ten-
gely szinkron szolganak van kijelolve. Ettdl kezdve a mester tengely interpolator impulzu-
sait a szolga tengely is megkapja.

N2102 Synchron Config (A1l...32, bit, tengely)
N2102 #7 #6 #5 #4 #3 #2 #1 #0

Al..32 PSN PKD | SYM SER | MSY

#0 MSY: mester interpolator impulzusok tiikkr6zése. Ha a tengely szinkron szolga és a paraméter
=0: a mester €s a szolga ugyanabba az iranyba mozog
=1: a mester a szolga ellentétes irinyba mozog.

#1 SER: Nem hasznalt

#2 SYM: Ha az adott tengely szinkron szolga €és egyben szinkron mester is, ezt a bitet 1-be kell
irni.

#3 PKD: Nem hasznalt

#4 PSN: Ha az adott tengely szinkron szolganak van kijel6lve az N2101 Synchronous Master pa-
raméteren, €s a
— PSN paraméter értéke 1:
— a vezérlé mindig pozici6 szinkronizacidt végez a mester €s szolga tengelyek kozott,
—az AP_SYNCR PLC jelz6 allasatol fiiggetleniil, a gép bekapcsolasa utan azonnal,

c sy

crer

— figyeli a mester és szolga tengely pozicidkiilonbségét,

— ha az tallépi az N2103 Synchron Error paraméteren megadott értéket Szinkron hibat
jelez.

A funkeci6 allvanyos (gantry) gépek két oldalanak szinkron pozicionalasara szolgal, ami-

kor az allvany mindkét oldalan ki van épitve motor, hajtas €s mérérendszer.
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N2103 Synchron Error (Al...32, Lebeg6pontos, tengely)
Pozicid adat, a paraméterre irt szam az #0 IND paraméter alapjan inch-ben, vagy mm-ben
értendo, ha #1 ROT=0.
Ha #1 ROT=1 az adat fok-ban keriil értelmezésre.
Ha a tengely szinkron szolga, €s pozicidszinkronra van kijelolve a PSN=1 paraméterrel,
a paraméterre irt szdm mondja meg a mester és szolga poziciokiilonbségének megenged-
heté maximumat.

Parallel megmunkalas tobborsds gépen

7
7/

/)

Vegyiik az aldbbi kétorsos parallel mardgépet, amelyen 1 csatornas mardvezérld van. A tengelyek
elnevezése a kovetkezo:

X,Y,Z,Y2,72
Az alabbi kdédok mind 6sszevards M kodok:

M41: Y2 szinkronizélasa Y-hoz és Z2 szinkronizaldsa Z-hez

M40: szinkronizalas ki
Vegyiik azt, hogy az asztalon két munkadarab van €s parhuzamosan akarjuk mindkét darabot
megmunkalni.
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Az alkatrészprogram az alébbi:

G54 X0 YO0 Y2=0 (pozicionalas XY sikban)

G43Z10H1 (az els6 darab megkozelitése az els6 szerszdmmal és korrekcioja-
val)

G43 Z2=10 H51 (a masodik darab megkozelitése a masodik szerszammal és kor-
rekciojaval)

M41 (szinkronizalas bekapcsolasa)

Gl Z-5 (ettd]l kezdve a programot az X, Y, Z cimek hasznalataval irjuk

meg, addig amig a szinkronizalast nem kapcsoljuk ki.
G41 G1 X100 D1
G3 X0 Y100 R100
G1YO0
M40 (szinkronizalas kikapcsolasa)

A fenti példaban Y és Y2, valamint Z és Z2 tengelyek mozgésiranya a szinkron mozgatas soran
megegyeznek.

Munkadarab kitamasztasa ellenorséval

S X T \‘ 5,

Z Z,
<> <>
=+ <

Vegylink egy kétcsatornas esztergat, ahol mindkét orso egyiitt mozog a Z tengellyel. Tengelyt kell
megmunkalni, amelynek jobb oldali tdimaszat a 2.ors6 adja. A programot az 1. csatornaban irjuk
meg, ugy, hogy a programrész megmunkalasa kdzben a 2. csatorna Z tengelyét szinkronizaljuk
az elsd csatorna Z tengelyéhez.
A mester €s szolga pozitiv irdnya kiilonb6z0, ezért a szolga mozgasiranya ellentétes a mesterével.
Az alabbi kodok mind 6sszevarés M kodok):

M41: Z, szinkronizalasa Z,-hez

M40: Z, szinkronizalas ki

MS500...M599: a csatorndk szinkronizaldsara paraméteren kijeldlt varokodok.
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A megmunkal6 program véazlata:

1. csatornaban futé program
(megmunkalas mindkét csatorndban)
MS500 P12 (vérakozas a 2. csatornara)
M41 (szinkronozas be)

M501 P12 (vérakozas a 2. csatornara)
(megmunkalas az elsd csatornaban)
M502 P12 (vérakozas a 2. csatornara)
M40 (szinkronozas ki)

M503 P12 (vérakozas a 2. csatornara)

(megmunkalas mindkét csatorndban)

2. csatornaban fut6 program
(megmunkalas mindkét csatornaban)

M500 P12

(véarakozas az 1. csatornara)
(ez a csatorna var)
M501 P12 (véarakozas az 1. csatornara)

(ez a csatorna nem csinal semmit)

M502 P12 (véarakozas az 1. csatornara)
(ez a csatorna var)
M503 P12 (véarakozas az 1. csatornara)

(megmunkalas mindkét csatornaban)

N2104 Composit Axis (A1...32, egész, tengely)

128

A cserélendd tengely paraméterére a cseretengely szamat irjuk. A cserélendd tengely és
a cseretengely koziil egy lehet hipotetikus tengely is.

Azn-edik tengelyre a tengelycsere az AP MIXR PLC jelzd 1-be kapcsolasaval indul. Az
n-edik tengelyhez tartoz6 Composit Axis paraméter mondja meg, hogy az n-edik tengelyt
hanyadik tengellyel kell felcserélni. Miutan a vezérld elvégezte a sziikséges miiveleteket
az cseré¢lendd, n-edik temgely AN MIXA jelzdjének 1-be allitasaval nyugtazza a cserét.
Tengelycserénél mindkét tengely dolgozhat mésik csatornaban is (nem abban, amelyikre
az Axis Assign paraméter kijeldlte), onnan kapja a mozgéasparancsokat, és a masik csator-
nabdl kapja az eredeti tengely nullponteltolasat. Csere utdn mindkét csatornaban lehet a
tengelyeket mozgatni, kivéve, ha az egyik tengely hipotetikus. Ha egy tengely hipotetikus-
nak van kijelolve egy adott csatornaban, a csere utan a masik csatornaban, vagy ugyanab-
ban, nem lehet ra hivatkozni.
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1. revolver
X 1

1. orsé

Az 1. orséban lévé darabot az 1.
revolverrel, X,, Z, tengellyel az 1.
csatorndban futé programmal
munkaljuk meg

A 2. orséban 1évd darabot a 2.

revolverrel, X,, Z, tengellyel a 2.

csatorndban futé programmal
munkdljuk meg

2. orsé

2. revolver —‘ l X_?

1. orsé

-
Z

2. revolver l X_7

Z

— >

o

1. revolver

2. orso

X, - X, tengelycsere utan:

Az 1. orséban 1évé darabot a 2.
revolverrel, X,, Z, tengellyel az 1.
csatorndban futé programmal

A 2. orséban 1évé darabot az 1.
revolverrel, X,, Z, tengellyel a 2.
csatorndban futé programmal

<T munkdljuk meg munkdaljuk meg
N2105 Composit Config (A1l...32, bit, tengely)
N2105 #7 #6 #5 #4 #3 #2 #1 #0
Al..32 MCO | MDI | MMI
#0 MMI: mind a cserélendo, X, A valis oldal
mind a cseretengely para- — + (% 2)
méterét ki kell tolteni. A 1. revolver
cserében részt vevo tenge- z
lyek irdnya egymashoz > L
képest, ha a paraméter [ orsé p
=0: megegyez0, «
=1: ellentétes. e 2. orsé
#1 MDI: Nem hasznalt : |
#2 MCO: mind a cserélendo, EREERRNE P
mind a cseretengely para- R 2R
1 ili + 1
méterét ki kell tolteni. A virtulis ofdat ) revolver !

cserében részt vevo tenge-

lyeket
=0: nem kell tiikkr6zni, a programot a valos oldalra irjuk,
=1: tiikrozni kell, a programot a virtudlis oldalra irjuk (mintha a 2. revolverrel dolgoz-

nank.
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Az é4bran a 2. csatorndban 1évo
darab lathat6, amelyet tengelycse-
re utan az X, Z, tengelyeken 1évo
szerszammal akarunk megmun-
kalni.
A szerszam valos, abszolut pozi-
cidja a darabhoz rogzitett koordi-
natarendszerben:

x,= - 120, z,=80.
Az alédbbiakban két példan bemu-
tatjuk, hogyan kell irni a progra-
mot a valds oldalon

MCOy,=0
paraméterallasndl, illetve hogyan
kell irni a virtualis oldalon

MCOy,=1
paraméterallasnal.
A programot a virtualis oldalon
irni olyan, mintha nem vettiink
volna tudomast a tengelycserérdl,
¢és az eredeti revolverfejjel dol-
goznank.

Valés oldal, MCOQOy,=0:
GO X0 Z40

Gl X-60

G2 X-100 z20 R20
Gl 70

GO X-120

z280

Valés oldal
X]
(-120; 80)
Z]
z, Gi5
J A
< N
260
2100 20
\ 4 K
B (120, 80) 40
J <
Virtualis oldal
X,

i
||

Virtualis oldal, MCOy,=1:
GO X0 Z40

Gl X60
G3 X100
Gl z0
GO X120
Z80

220 R20

A szerszam, természetesen, mindig a valds oldalon fog mozogni.

Az MCOy,=1 paraméterallas tulajdonképp egy tiikr6zés az x, tengelyre, amelynek kdzéppontja

a munkadarab koordinatarendszerben 1€v6 x,=0 pozicio.

N2106 Composit Coordinates (Al...32, lebegdpontos, tengely)

Nem hasznalt.

N2107 Superimposed Master (A1l...32, egész, tengely)

Ha egy tengely, a szolga tengely mozgésara ra kell szuperponalni egy masik tengelynek,
amesternek a mozgasat, erre a paraméterre a mester tengelyszdma irand6. A mester lehet
ugyanabban, de kiilonb6z6 csatornaban is. Egy mesternek lehet tobb szolgaja is. A mester
szolga viszony lancolddhat: egy szolga lehet egy masik tengelynek mestere is, ekkor erre

a szolgara két mester impulzusai is hozzdadddnak.

Ugy amesterre, mind a szolgara lehet egyidejiileg mozgasparancsot kiadni, akar ugyanab-

ban, akar kiilon csatornaban vannak.
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22 Axis Recomposition paramétercsoport

A szuperponalt mozgas a szolga tengely AP_SPRPNR PLC jelzd 1-be irasaval indul. A
szolga tengely sajat mozgasahoz hozzaadddik a mestere mozgésais. A mozgés addig szu-
perponalddik, amig az AP SPRPNR jelzd 0-ba nem valt.

N2108 Superimposed Config (A1...32, bit, tengely)
N2108 #1 #6 #5 #4 #3 #2 #1 #0

Al..32 SUM SMR MSU

#0 MSU: ha a tengely szuperponalt mozgas szolgaja és az MSU paraméter:
=0: a mester tengely interpolator impulzusai hozzaad6dnak a szolgaéihoz,
=1: a mester tengely interpolator impulzusai kivonédnak a szolgaéibol.

#1 SMR: Nem hasznalt.

#2 SUM: Nem hasznalt.

Példa szuperponalt mozgatasra

A darab nagyolasat két szerszammal végezziik. Az 1. revolver mindkét, X,, Z, iranyban mozog.
A 2. revolver csak X, irdnyban végez mozgast, Z, irdnyban a 2. or6 mozog.

Ha mindkét revolverrel akarunk dolgozni, amikor a darab a 2. ors6ban van, az 1. csatorna Z, ten-
gelyének mozgésara ra kell szuperponalni a 2. csatorna Z, tengelyének mozgasat. Ekkor Z, ten-
gely a lesz a mester, Z, a szolga.

A mester és szolga pozitiv iranya kiilonbo6z0, ezért a szolga mozgésiranya ellentétes a mesterével,
ha a szolga all a mester pedig mozog.

Z
—

1. revolver
X] J

1. orso 2. orsé

2. revolver l X 2
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22 Axis Recomposition paramétercsoport

Az alabbi kodok mind 6sszevaros M kodok):

M42: Z, szuperponalédsa Z,-re be
M40: szuperponalt mozgas ki

M500...M599: a csatorndk szinkronizalasara paraméteren kijelolt kodok.

A megmunkal6 program véazlata:

1. csatornaban futé program
.(;I;egmunkélés mindkét csatorndban)
i\./.ISOO P12 (vérakozas a 2. csatornara)
M42 (szuperponalt mozgas be)

M501 P12 (vérakozas a 2. csatornara)

megmunkalas az elsd csatornadban X, Z ten-
gellyel

M502 P12 (vérakozas a 2. csatornara)
M40 (szuperponalt mozgas ki
MS503 P12 (vérakozas a 2. csatornara)

(megmunkalas mindkét csatorndban)
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2. csatornaban fut6 program
(megmunkalas mindkét csatornaban)

M500 P12

(véarakozas az 1. csatornara)
(ez a csatorna var)
M501 P12 (véarakozas az 1. csatornara)

megmunkalds a masodik csatornaban X, Z
tengellyel

M502 P12 (véarakozas az 1. csatornara)
(ez a csatorna var)
M503 P12 (véarakozas az 1. csatornara)

(megmunkalas mindkét csatornaban)
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23 Multichannel Control paramétercsoport

N2200 Machine Group Config (T1...8, bit, gépcsoport)
N2200 #1 #6 #5 #4 #3 #2 #1 #0

T1...8 SBS ALS RST

#0 RST: Nem hasznalt.
#1 ALS: Nem hasznalt.
#2 SBS: Nem hasznalt.

N2201 Waiting M Codes Min (egész)

N2202 Waiting M Codes Max (egész)
Ertéktartomany: 0, ..., 2°2 - 1.
Erre akét, az 6sszes csatornara és gépcsoportra vonatkozo paraméterre, a csatornak szink-
ronizalasédhoz sziikséges M kodok minimalis és maximalis értékét irjuk.
Ha mindkét paraméter értéke 0, nem hasznalunk ilyen M kddokat.
Ezek akodok 8sszevards, programvezérld M kodok. Osszevardsak, mert a mondatpuffert
uiritik és a szinkronizalas teljestiltéig nem is olvasnak elére. Programvezérld kodok, mert
ezeket az M kddokat az NC dolgozza fel, mint pl az M99-et.
Max. 100 db. M kod vehetd fel.

Programozas:
Ezeket az M kddokat a P cim kitoltésével egylitt hasznaljuk. P cimre irjuk be azoknak a
csatornaknak a szamat, amelyekben az adott kod hatasara 6sszevarastkell végezni. Példa-
ul:

M503 P124 jelentése:

Az 1., 2. és 4. csatornaban a program végrehajtasat 6ssze kell varni, azon a ponton, ahol
a vonatkozo M kodot programoztak.
Ha egy csatorna ilyen kodra futott, ezt a tényt a csatorna a vonatkozé6 CN. WTNG PLC
bemeneti jelz6 1-be irasaval kozli a PLC-vel.
Ha egy csatorna ilyen kodra futott s a vonatkozé csatornaban a CP. NOW'T PLC kimene-
ti jelzOt 1-ben taldlja abban a csatornaban a szinkronizélast befejezett ténynek veszi és
nem var tovabb. (Erre a jelzére nem kell varnia az NC-nek, ez nem nyugtazoé jel, hanem
arra szolgal, hogy ha egy csatornaban nem futtatjuk a programot ezt a jelz6t 1-be irva a
tobbi csatorna folytathatja a megmunkalast.)
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23 Multichannel Control paramétercsoport

Példa:
Legyen az M kodok minimalis értéke 500, a maximalis értéke 599, és legyen 3 csatornank:

1. csatorna programja 2. csatorna programja 3. csatorna programja
... megmunkalas ... megmunkalas ... megmunkalas

N60 M501 P12

var a 2. csatornara N100 M501 P12
... megmunkalas ...megmunkalas N110 M502 P123
var az 1.€s a 2. csatornara
M502 P123
var az 1. 4s a 3. csatornara
N130 M502 P123
... megmunkalas ... megmunkalas ... megmunkalas
Magyarazat:

Az 1. csatorna fut el6szor az M501 kodra és var addig, amig a 2. csatorna is rafut. A
szinkronizalas utan mindkét csatorna folytatja sajat programjat. Ha a 2. csatornaban nem
fut program a PLC a CP_NOWT PLC jelz6t 1-be kapcsolhatja és az 1. csatorna nem var
arra, hogy a 2. csatorna rafusson az M501 P12 kddra.

Az M502 kodra legeldszor a 3. csatorna fut rd €s be kell varnia, hogy az 1. és a 2. csatorna
is rafusson. A csatornakban csak a szinkronizalas utan folytatodik a megmunkalas, kivé-
ve, ha valamelyik csatornaban a PLC 1-be kapcsolta a CP. NOWT jelzét.
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24 Timers/Counters paramétercsoport

N2300 Power on Time (lebegépontos)
Dimenzidja: msec.
Ez a paraméter a vezérld bekapcsolt allapotaban, az élete elejétdl halmozott iizemidot
méri msec-ben.

N2301 Operation Time (L1...8, lebegépontos, csatorna)
Dimenzidja: msec.
Ez a paraméter a csatorna automata iizemmdodban, START dllapotban toltott, az élete
elejétdl halmozott f6- és mellékidejét méri msec-ben.

N2302 Cutting Time (L1...8, lebegépontos, csatorna)
Dimenzidja: msec.
Ez a paraméter a csatorna automata iizemmaodban, START dllapotban elétoldassal (G1,
G2, stb), az élete elejétdl halmozott f6-, vagy forgdcsolasi idejét méri msec-ben.

N2303 Interval Meter (L1...8, lebegdpontos, csatorna)
Dimenzidja: msec.
Szabad felhasznalasu, iddmérd. A csatornaban a CP_TMREN PLC jelzd bekapcsolt
allapotanak halmozott idejét méri msec-ben.

N2304 Part Time (L1...8, lebegépontos, csatorna)
Dimenzi6ja: msec.
Ez a paraméter a csatornaban automata tizemmodban a darab megmunkaldsi idejét méri.
Csak START allapotban toltott idot mér! Az idémérd akkor nullazédik, amikor a kiva-
lasztott programot el6lrdl indtja a kezeld.

N2305 Part Count M (L1...8, lebegopontos, csatorna)
Annak az M kodnak a szama, amely a munkadarab szamlalot 1épteti. Ha a paraméter érté-
ke 0, akkor a munkadarab szamlalét az M02 és az M30 kod Iépteti.

N2306 No. of Total Parts (L.1...8, lebegépontos, csatorna)
Ez a szamlalo a gépen az ¢€let elejétd] megmunkalt 6sszes darab szamat mutatja. A szam-
lalot a PART COUNT M paraméteren meghatarozott kod noveli.

N2307 No. of Machined Parts (L1...8, lebegépontos, csatorna)
A megmunkalt darabok szdma. A szamlalota PART COUNT M paraméteren meghataro-
zott kod noveli. Ertéke programbol a #3901 makrovaltozon kérdezhetd le.

N2308 No. of Parts Reqrd (L.1...8, lebegépontos, csatorna)

Az elkészitendé darabok szama. Ertéke programbol a #3902 makrovaltozon kérdezhetd
le.
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N2400 Handle Direction (Al...32, bit, tengely)
N2300 #1 #6 #5 #4 #3 #2 #1 #0

AL.32 | g4m | H3M | H2M | HIM | H4D | H3D | H2D | HID

#0 H1D: Az 1. szamu kézikerék irany a megfelel6 tengelyen:
=0: nincs iranyvaltas,
=1: van iranyvaltas.
#1 H2D: A 2. szamu kézikerék irdny a megfeleld tengelyen:
=0: nincs iranyvaltas,
=1: van iranyvaltas.
#2 H3D: Az 3. szamu kézikerék irany a megfelel6 tengelyen:
=0: nincs iranyvaltas,
=1: van iranyvaltas.
#3 H4D: Az 4. szamu kézikerék irany a megfelel6 tengelyen:
=0: nincs iranyvaltas,
=1: van iranyvaltas.
#4 HIM: Az 1. szdmu kézikerék impulzusainak gyiijtése és a megallas szabalya a tekerés megal-
litdsa utan:
=0: begylijt minden impulzust és lelépi azokat,
=1: nem gyljti be az impulzusokat, hanem azonnal megall.
#5 H2M: A 2. szamu kézikerék impulzusainak gytijtése ¢s a megallas szabalya a tekerés megalli-
tasa utan:
=0: begyiijt minden impulzust €s lelépi azokat,
=1: nem gyljti be az impulzusokat, hanem azonnal megall.
#6 H3M: Az 3. szamu kézikerék impulzusainak gylijtése és a megallas szabalya a tekerés megal-
litdsa utan:
=0: begyiijt minden impulzust €s lelépi azokat,
=1: nem gyljti be az impulzusokat, hanem azonnal megall.
#7 H4M: Az 4. szamu kézikerék impulzusainak gyljtése és a megallas szabalya a tekerés megal-
litdsa utan:
=0: begyiijt minden impulzust €s lelépi azokat,
=1: nem gyljti be az impulzusokat, hanem azonnal megall.
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26 Pitch Error Compensation paramétercsoport

Ez aparamétercsoport a menetemelkedés kompenzalas konfiguralasara szolgal. A kompenzacios

értekek (a kompenzacios cellak tartalma) kiilon fajlban taldlhatoak.

A kompenzacios értékekre a cellahataron mért névleges poziciotol valo abszolut eltérést kell beir-

ni.

A kompenzacios értékeket float szamokkal abrazoljuk. A float szamabrazolas specifikaciodja:
4 byte foglalas, 7 decimalis szamjegy pontossag, +/-3,4E+/-38 értéktartomany.

A kompenzacio6 értékét nanométerben tarolva a kompenzacio atfogasa 7 tizedesen:
0,000001mm-tdl 9,999999mm-ig terjedhet.

Ha ennél nagyobb a gép hibaja abszolut értékben, nagyobb szam is beadhato, de a kompenzalas

mar nem nanométeres pontossagu lesz.

A vezérld az 6sszes tengelyre, az 0sszes kompenzacio fajtara 6sszesen 20000 kompenzacios érté-

ket kezel.

Hagyomdnyosnak
nevezzik a kompen- C A i-1 i i+1
zalast, ha a cellakhoz hagyomdmyos
rendelt kompenzacios kompenzdlds
értékeket a cellan be- Cp,

lil egy ponton, pl a Cp., |_
cella kozepén Cp,.,
vessziik figyelembe.
Interpolalt kompen-
zdldsnak azt nevez- interpolalt
ziikk, amikor a kom- kompenzalds
penzacidés értéket c
nem csak egy ponton / C Pi —

vessziik figyelembe, Cp. Cp..
hanem cellan beliil a ,/ ] >

kompenzacios értéke- L, t L, L, L
ket a pozicid fliggve-
nyében egyenletesen
elosztjuk. A mellékelt abraa hagyomanyos és az interpolalt kompenzalas kozotti kiilonbséget mu-
tatja.

Az NCT2xx vezérlok csak az interpolalt kompenzalast alkalmazzak.

Az interpolalt kompenzalés egyenlete, ha a mozgés pozitiv iranyu:

Cp= Cp,_, + (Cp, - Cp._,) Lola
= Cp., + - Cp._ ) ——————

P=LpPi, Di — Ll -1,

ahol: Cp a kompenzalas pozitiv irdnya abszolut értéke az L pozicidoban
Cp,, az i-1-edik cellahoz tartozo pozitiv irdnya kompenzacios érték
Cp; az i-edik celldhoz tartozé pozitiv iranyt kompenzacids érték
L a pillanatnyi pozicid
L, az i-1-edik cella pozicidja
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26 Pitch Error Compensation paramétercsoport

L, az i-edik cella pozicigja
Legyen:

L Ly L-1L,

| = =
" L,-L_, Interval
A kompenzalas egyenlete:

Cp= Cp,,(1- D+ Cpl

Ha az egy ciklussal korabbi kompenzacio értéke C, volt, akkor a kompenzalt poziciot p,-t a ko-
vetkezOképp modositjuk:

PP tC-Cy o
pontban a kompenzalas egyenlete:

Cn= Cn +(Cn, - Cn)——2t _ cn_ + (Cn - Cn_ )~ i

n=Cn+(Cn_-Cn)——=0Cn_,+(Cn,- Cn_)—————
i i-1 l:'LH - I i1 i L-1:' L-1,

Az “1” jelolést bevezetve a kompenzalds egyenlete negativ iranyban:

Ha csak egyiranyban kompenzalunk, akkor Cp,=Cn,.
A kompenzaci6 figyelembe vétele ugyanaz, mint az elobb:
P=ptC-Cy
Iranyvaltaskor a C—C, kiilonbség 0, ha egyiranyl a kompenzalas, ha viszont kétiranyu, a kiilonb-
ség a helyfiiggd iranyvaltasi értéket tartalmazza.
A kompenzaciét 10 msec gyakorisaggal szamolja a vezérld.

N2500 Pitch Comp. Contr. (A1...32, bit, tengely)
N2500 #7 #6 #5 #4 #3 #2 #1 #0

Al..32 ESC CYC BDC EPC

#0 EPC: (Enable Primary pitch error Compensation) Els6dleges méretkompenzacionak nevezziik
azt a kompenzacidt, amely a kivalasztott tengely teljes 16ketére vonatkozik.
Ha a paraméter értéke:
=0: az elsédleges méretkompenzacio nincs engedélyezve,
=1: az elsédleges méretkompenzacio engedélyezve van az adott tengelyen.

#1 BDC: (BiDerectional Compensation) Kétiranyu méretkompenzacio esetén egy adott ponthoz
két kiilonb6zo kompenzacids érték tartozik, attol fliggden, hogy melyik irdnyban halad
at a tengely az adott ponton.

Ha a paraméter értéke:
=0: az elsédleges méretkompenzacio egyiranyu,
=1: az elsédleges méretkompenzacio kétiranyu az adott tengelyen.

#2 CYC: (CYclic Compensation) Ciklikus az elsédleges méretkompenzacio, ha azt forgo tenge-
lyekre, pl. korasztalra alkalmazzuk. Az elsddleges ciklikus méretkompenzacio is lehet
egy, vagy kétirdny, valamint egyiitt is lehet alkalmazni a masodlagos, periédikus méret-
kompenzacioval, ha a korasztal hajtomiivének peridodikus hibaja van.

Ha a paraméter értéke:
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26 Pitch Error Compensation paramétercsoport

=0: az elsédleges méretkompenzacid nem ciklikus,
=1: az elsédleges méretkompenzacio ciklikus az adott tengelyen.

#3 ESC: (Enable Secondary periodical pitch error Compensation) Masodlagos méretkompenza-
cidnak nevezziik azt a kompenzaciot, amely csak a kivalasztott tengelyre szerelt hajtomii
periodicitasan beliil fellépd mérethibakat kompenzalja, nem a teljes loketet. Ebben az
esetben az N0106 Axis Properties paraméter #2 PER=1 beallitast kell alkalmazni. Az el-
sOdleges, vagy elsddleges ciklikus és masodlagos méretkompenzaciot egyiitt is lehet alkal-
mazni.

Ha a paraméter értéke:
=0: a masodlagos periddikus méretkompenzacio nincs engedélyezve,
=1: a masodlagos periddikus méretkompenzacio engedélyezve van az adott tengelyen.

fogazott kerék B
korasztal -7
I I golyosorso A |

< moor | ava
fogazott kerék A _D motor —]
fogazott kerék B | I

N2501 Primary Interval (A1...32, lebeg6pontos, tengely)
Téavolsag adat, a paraméterre irt szdm az #0 IND paraméter alapjan inch-ben, vagy mm-
ben értendd, ha #1 ROT=0.
Ha #1 ROT=1 az adat fokban kertil értelmezésre.
Az els6dleges méretkompenzacié soran hasznalt kompenzacios cella méretét adja meg
az adott tengelyen.

N2502 Cell No. of Mach. Zero (A1...32, egész, tengely)
Ertéktartomany: 10000....29999
A gépi nullponthoz tartoz6é kompenzacios cella szamat adja meg egyiranyu, elsddleges
méretkompenzacid esetén.

N2503 Primary Smallest Cell No. (A1...32, egész, tengely)
Ertéktartomany: 10000....29999
A negativ irdnyban legmesszebb es6 kompenzacids cella szdmat adja meg egyiranyu, el-
s0dleges méretkompenzacio esetén.

N2504 Primary Largest Cell No. (A1...32, egész, tengely)
Ertéktartomany: 10000....29999
A pozitiv iranyban legmesszebb es6 kompenzacios cella szamat adja meg egyiranyq, el-
s0dleges méretkompenzacio esetén.
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i=Cell No. of Mach. Zero A Primary Largest Cell No.
Primary Smallest Cell No.
A
n i-1 i | i+l | 2 p
C,: kompenzdcios érték /
777777777777 c, 1T
C:v ; Cz+2
Cn CI 1 C! : /
>

.,
>

Primary Interval Gépi koordindtarendszer origdja

N2505 Primary Smallest Cell No. Both Dir. (A1...32, egész, tengely)
Ertéktartomany: 10000....29999
A negativ iranyban legmesszebb esé kompenzacios cella szamat adja meg kétirany, el-
s@dleges méretkompenzacio esetén. (A tobbi kompenzécios cellaszam kiadodik az
N2502...N2504 paraméterekbdl.)

Primary Smallest Cell No. Both Dir. A
Mozgds irdny
\ <
n i-1 i | i+ | 2 p
C,: kompenzdcics érték

Gépi koordindtarend-

szer origdjdhoz tar to / \

z6cella | | 0 | | C —

p
C .
™~ |c., "2
C., C — >

Gépi koordindtarendszer origoja
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N2506 Distance of Cycle (A1...32, lebegdpontos, tengely)
Tavolsag adat, a paraméterre irt szam az #0 IND paraméter alapjan inch-ben, vagy mm-
ben értendd, ha #1 ROT=0.
Ha #1 ROT=1 az adat fokban kertil értelmezésre.
Az elsddleges ciklikus méretkompenzacié soran hasznalt kompenzalandd méretet adja
meg az adott tengelyen. Altaldban 360°, de ez nem kotelezé. A paraméterek megadasanal
az alabbi feltételnek kell teljesiilnie:

Distance of Cycle=(Primary Largest Cell No.—Primary Smallest Cell No.)*Primary Interval

Vagyis a felhasznalt cellak szamat megszorozva a kompenzacios cellak méretével ki kell
adja a paramétert.

Distance of Cycle
Cs,

\ Primary Interval Gépi nulla

Primary Smallest Cell No.=Cell No. of Mach. Zero=50

Primary Largest Cell No.=58
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A gépinullponthoz tartozo cellaba ugyanakkora kompenzdcios érték irando, mint a leg-
nagyobb szamuba. Ellenkezd esetben a kompenzacids érték halmozddik, és pozicioté-
vesztést eredményez.

Egyirdnyl kompenzalas esetén a legkisebb és legnagyobb szamu celldba irt érték 0, illetve
kétiranyu kompenzalas esetén pl. a pozitiv iranyl mozgashoz tartozo elsd és utolso cella

értéke 0.
50 50 A
56 57 58 51 52 53 54 55 56 57 58 51 52 53
Cs, Cs, Cs; C, Cs Cs;
CLQ A Cs0=Cs A
\ »
>
Gépi nulla Gépi nulla
Cs,
Css
Css Cs, Css Cs,
225° 270° 315° 0° 45° 90° 135° 180° 225° 270° 315° 0° 45° 90° 135°
360° 360°

N2507 Secondary Interval (A1...32, lebegdpontos, tengely)

Téavolsag adat, a paraméterre irt szam az #0 IND paraméter alapjan inch-ben, vagy mm-
ben értendd, ha #1 ROT=0.

Ha #1 ROT=1 az adat fokban keriil értelmezésre.

A masodlagos, periddikus méretkompenzacio soran hasznalt kompenzacios cella méretét
adja meg az adott tengelyen.

Secondary Smallest Cell No.
Secondary Interval
L

n p
N
\/
Gépi nullpont Secondary Largest Cell No.
Distance of Period
< >
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26 Pitch Error Compensation paramétercsoport

N2508 Secondary Smallest Cell No. (A1...32, egész, tengely)
Ertéktartomany: 10000....29999
A negativ iranyban legmesszebb es6 kompenzacios cella szamat, egyben a gépi nullpont-
hoz tartozo cella szdmat adja meg masodlagos, periddikus méretkompenzacio esetén.

N2509 Secondary Largest Cell No. (Al...32, egész, tengely)
Ertéktartomany: 10000....29999
A pozitiv iranyban legmesszebb esé kompenzacios cella szadmat adja meg masodlagos,
periodikus méretkompenzacio esetén.

N2510 Distance of Period (A1...32, lebegépontos, tengely)
Téavolsag adat, a paraméterre irt szdm az #0 IND paraméter alapjan inch-ben, vagy mm-
ben értendd, ha #1 ROT=0.
Ha #1 ROT=1 az adat fokban kertil értelmezésre.
Az masodlagos, periodikus méretkompenzaci6 soran hasznalt kompenzalandé méretet
adja meg az adott tengelyen. A paraméterek megadasanal az alabbi feltételnek kell telje-
stilnie:
Distane of Period=(Secondary Largest Cell No.—Secondary Smallest Cell No.)*Secondary
Interval
Vagyis a felhasznalt celldk szamat megszorozva a kompenzacios cellak méretével ki kell
adja a paramétert.
Masodlagos méretkompenzaciot csak egyiranyban végziink.
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27 Straightness Compensation paramétercsoport

27 Straightness Compensation paramétercsoport

Ez a paramétercsoport az egyenességi hiba kompenzalds konfigurdldséara szolgal. Normal kom-

penzacio esetén, amikor cellanként kompenzalunk, akompenzacios értékek (a kompenzacios cel-

lak tartalma) kiilon fajlban talalhatoak.

A kompenzécios értékekre a cellahataron mért névleges poziciotol valo abszolut eltérést kell beir-

ni.

A kompenzacios értékeket float szdmokkal dbrazoljuk. A float szamabrazolas specifikacidja:
4 byte foglalas, 7 decimalis szamjegy pontossag, +/-3,4E+/-38 értéktartomany.

A kompenzacio értékét nanométerben tarolva a kompenzacio atfogasa 7 tizedesen:
0,000001mm-td1 9,999999mm-ig terjedhet.

Ha ennél nagyobb a gép hibaja abszolut értékben, nagyobb szdm is beadhatd, de a kompenzalas

mar nem nanométeres pontossagu lesz.

A vezérld az 6sszes tengelyre, az 9sszes kompenzacio fajtara 6sszesen 20000 kompenzacios érté-

ket kezel.

N2600 Straightness Comp. Contr. (L1...8, bit, csatorna)
N2600 #1 #6 #5 #4 #3 #2 #1 #0
L1..8 SY

#0 SY: Ha az SY paraméter értéke:
=0: az adott csatornaban a cellankénti egyenességi kompenzacio van érvényben, (Smallest
Cell No. of Moving Axis n paraméter hasznalata)
=1: az adott csatorndban az egyszertisitett egyenességi kompenzaciot hasznaljuk.
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27 Straightness Compensation paramétercsoport

N2601 No.
N2602 No.
N2603 No.
N2604 No.
N2605 No.
N2606 No.

of Moving Axis 1 (L1...
of Moving Axis 2 (L1...
of Moving Axis 3 (L1...
of Moving Axis 4 (L1...
of Moving Axis 5 (L1...
of Moving Axis 6 (L1...

8, egész, csatorna)
8, egész, csatorna)
8, egész, csatorna)
8, egész, csatorna)
8, egész, csatorna)
8, egész, csatorna)

Ertéktartomany: 1...32

A kompenzidlandd, mozgd tengely
szamat adja meg csatornanként. Ha ér-
téke 0 kompenzalas nem torténik ab-
ban a csoportban. Egyszertiisitett kom-
penzalas esetén, csak az 1-3 indexii

paraméter hasznéalhato.

N2607 No.
N2608 No.
N2609 No.
N2610 No.
N2611 No.
N2612 No.

of Compensation Axis 1 (L1...
of Compensation Axis 2 (L1...
of Compensation Axis 3 (L1...
of Compensation Axis 4 (L1...
of Compensation Axis 5 (L1...
of Compensation Axis 6 (L1..

Ertéktartomany: 1...32
Annak a tengelynek a szamat adja meg, amelynek mozgatasaval a megfeleld szdmt moz-
g6 tengely hibajat kompenzaljuk. Egyszertsitett kompenzalas esetén, csak az 1-3 indexti
paraméter hasznalhato.

7 A

kompenzdlo tengely Y

Y

kompenzdlo tengely Z

X tengely egyenességi hibdjdnak
kompenzdldsa

mozgo tengely X

8, egész, csatorna)
8, egész, csatorna)
8, egész, csatorna)
8, egész, csatorna)
8, egész, csatorna)

.8, egész, csatorna)

A fenti abra esetében az X tengely egyenességét Y €s Z iranyban is kompenzalni kell. Ezért a
mozgo tengelyek paraméterén X kétszer is szerepel:
N2601 No. of Moving Axis 1=1 (ha X az 1. tengely)
N2602 No. of Moving Axis 2=1 (ha X az 1. tengely)
AzN2601 No. of Moving Axis 1 paraméterhezaz N2607 No. of Compensation Axis 1 paraméter,
mig az N2602 No. of Moving Axis 2 paraméterhez az N2608 No. of Compensation Axis 2
paraméter tartozik. Ezért:
N2607 No. of Compensation Axis 1=2 (ha Y a 2. tengely)
N2608 No. of Compensation Axis 2=3 (ha Z a 3. tengely)
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27 Straightness Compensation paramétercsoport

N2613 Smallest Cell No. of Moving Axis 1 (L1...8, egész, csatorna)
N2614 Smallest Cell No. of Moving Axis 2 (L1...8, egész, csatorna)
N2615 Smallest Cell No. of Moving Axis 3 (L1...8, egész, csatorna)
N2616 Smallest Cell No. of Moving Axis 4 (L1...8, egész, csatorna)
N2617 Smallest Cell No. of Moving Axis 5 (L1...8, egész, csatorna)
N2618 Smallest Cell No. of Moving Axis 6 (L1...8, egész, csatorna)

A kompenzaland6, mozg6 tengelyhez tartozo, egyenességi kompenzacidt tartalmazo nega-
tiv iranyu cella szamat adja meg, ha az SY paraméter értéke 0.

Az egyenességi kompenzalast végzd tobbi cella szama a Pitch Error Compensation para-
métercsoportban a mozg6 tengelyre beallitott N2502 Cell No. of Mach. Zero illetve az
N2506 Primary Largest Cell No. paramétereibdl kiadodik, azaz ezeket a paramétereket
akkor is be kell allitani, ha menetemelkedési kompenzaciot nem végziink az adott tenge-

lyen!
w5 A kompenzdcios értékeket SY=0 allasnal a kompenzdacios cellakba irjuk!

No. of Compensation Axis A
egyenességi kompenzdcio értékét tartalmazo celldak

n i-1 i it+1 i+2 p

/ >
) No. of Moving Axis

C

n

5| -

<

Primary Interval VAl

f Smallest Cell No. of Moving Axis Gépi koordindtarendszer origdja

Az egyenességi kompenzacidt is interpolalva végezi a vezérlo.
Legyen a mozgo6 tengely pozicidja L. Akkor:
L-L, L-1L,

L -L_, Inteval

f —
&=

Ahol L, : amozgd tengely (i—1)-edik cellajanak pozicidja
L;: a mozgo tengely i-edik cellajanak pozicidja.
A kompenzalas egyenlete:
Cs=Cs,_,(1-1)+ Csl
Ahol Cs: az egyenességi kompenzacio értéke
Cs; ;: a kompenzalo tengely (i—1)-edik cellajaba irt kompenzacios érték
Cs;: a kompenzal6 tengely 1-edik cellajaba irt kompenzacios érték.
A kompenzaci6 figyelembe vétele:
PP, FCs—Cs,
Ahol p, a kompenzal6 tengely kompenzalt pozicidja,
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27 Straightness Compensation paramétercsoport

Cs: az egyenességi kompenzaci6 pillanatnyi értéke,
Csi,: az egyenességi kompenzacio el6zo értéke.

N2619 Position A of Moving Axis 1 (L1...
N2620 Position B of Moving Axis 1 (L1...
N2621 Position C of Moving Axis 1 (L1...
N2622 Position D of Moving Axis 1 (L1...

N2623 Position A of Moving Axis 2 (L1...
N2624 Position B of Moving Axis 2 (L1...
N2625 Position C of Moving Axis 2 (L1...
N2626 Position D of Moving Axis 2 (L1...

N2627 Position A of Moving Axis 3 (L1...
N2628 Position B of Moving Axis 3 (L1...
N2629 Position C of Moving Axis 3 (L1...
N2630 Position D of Moving Axis 3 (L1...

8, lebegépontos, csatorna)
8, lebegdpontos, csatorna)
8, lebegépontos, csatorna)
8, lebegépontos, csatorna)

8, lebegépontos, csatorna)
8, lebegdpontos, csatorna)
8, lebegépontos, csatorna)
8, lebegépontos, csatorna)

8, lebegépontos, csatorna)
8, lebegdpontos, csatorna)
8, lebegépontos, csatorna)
8, lebegépontos, csatorna)

Téavolsag adat, a paraméterre irt szam az #0 IND paraméter alapjan inch-ben, vagy mm-

ben értendo.

Egyszeriisitett egyenességi kompenzalas esetén (SY=1 paraméterallas) amozgo, kompen-
zalando tengelyen a gépi koordinatarendszerben 4 kiilonb6z0 pozicidt (A, B, C, D) lehet
meghatarozni, amelyhez tartozo kompenzacios értékeket a Value A, B, C, D of Comp.

Axis 1, 2, 3, paraméterek adjak.

A paraméterekre az alabbi Osszefiiggésnek kell teljestilnie:
Position A of Moving Axis i<Position B of Moving Axis i<Position C of Moving Axis
i<Position D of Moving Axis i (i=1, 2, 3).

N2631 Value A of Comp.

N2633 Value C of Comp.
N2634 Value D of Comp.

N2635 Value A of Comp.

N2637 Value C of Comp.
N2638 Value D of Comp.

N2639 Value A of Comp.

N2641 Value C of Comp.
N2642 Value D of Comp.

Axis 1 (L1...
N2632 Value B of Comp. Axis 1 (L1...
Axis 1 (L1...
Axis 1 (L1...

Axis 2 (L1...
N2636 Value B of Comp. Axis 2 (L1...
Axis 2 (L1...
Axis 2 (L1...

Axis 3 (L1...
N2640 Value B of Comp. Axis 3 (L1...
Axis 3 (L1...
Axis 3 (L1...

8, lebegdpontos, csatorna)
8, lebegdpontos, csatorna)
8, lebegdpontos, csatorna)
8, lebegdpontos, csatorna)

8, lebegdpontos, csatorna)
8, lebegdpontos, csatorna)
8, lebegdpontos, csatorna)
8, lebegdpontos, csatorna)

8, lebegdpontos, csatorna)
8, lebegdpontos, csatorna)
8, lebegdpontos, csatorna)
8, lebegdpontos, csatorna)

Tavolsag adat, a paraméterre irt szam az #0 IND paraméter alapjan inch-ben, vagy mm-

ben értendo.

Egyszertsitett egyenességi kompenzalas esetén (SY=1 paraméterallas) a kompenzalast
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27 Straightness Compensation paramétercsoport
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No. of Compensation Axis A

Gépi nullpont

>
No. of Moving Axis




28 Three Dimensional Compensation paramétercsoport

28 Three Dimensional Compensation paramétercsoport

Ez a paramétercsoport a gép térbeli hibdjanak kompenzaldsara szolgal. A kompenzacids értékek

(a kompenzacids cellak tartalma) kiilon fajlban talalhatoak.

A kompenzécios értékekre a cellahataron mért névleges poziciotol valo abszolut eltérést kell beir-

ni.

A kompenzacios értékeket float szamokkal abrazoljuk. A float szamabrazolas specifikacidja:
4 byte foglalas, 7 decimalis szamjegy pontossag, +/-3,4E+/-38 értéktartomany.

A kompenzacio értékét nanométerben tarolva a kompenzacio atfogasa 7 tizedesen:
0,000001mm-tdl 9,999999mm-ig terjedhet.

Ha ennél nagyobb a gép hibéja abszolut értékben, nagyobb szam is beadhato, de a kompenzalas

mar nem nanométeres pontossagu lesz.

A vezérld az 6sszes tengelyre, az §sszes kompenzacio fajtara 6sszesen 20000 kompenzacios érté-

ket kezel.

A haromdimenzids hibakompenzacio az egyszerli (egydimenzids) méretkompenzacio kiterjeszté-
se a haromdimenzios térre.

korrekcios pontot, amelynek koordinatai: Pi(Pi,; Piy; Pi,), ahol i=1...8. A P1 pont pozicioja kitiin-
tetett. A 8 pont egy téglatest csucsaiban helyezkedik el.

A 8 ponthoz hozzarendeliink 3-3 kompenzacios érteket: Pi(Ci,, Ci,, Ci,), ahol i=1...8.

P8(C8,:C8,:C8.) P7(C7,:C7,:C7,)
P5(C5,;C5,:CS.) P6(C6,;C6,:C6,)
\./ - (Px ;P - P:)
z C3,
y P-PI. cs.
P4(C4,,C4,,C4.) T/Y
x >
C3,
P3(C3,,C3,C3,)
PPl
PI(C1,:C1,Cl,) popl P2(C2,:C2,:C2,)
PI(P1,P1,;Pl) i
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28 Three Dimensional Compensation paramétercsoport

Vezesslik be a kdvetkezd jelolést:
2 — Pl et o B

T P2 Pl Imemvdl.
P - Pl P - Pl
P4, - P1,~ Imtervdl,
P - Pl, P - Pl

‘T P5._PL  Imervd,
Az X iranyu kompenzécio a P pontban legyen:

c, = {1, (1-x)+ €2, x((1- y)+ [€3,x+ Ca,(1-D)|y}1-2)+

y=

+i1C5 (1-x)+ C6_x|[1- y)+|CT_x+ C8_(1- x)|yiz
cs. A(1-y)+[€7.x+ €8,(1-x)]y]

AP pontban érvenyes C, s C, korrekeiot ugyanigy kapjuk, csak a kompenzacios értékek tengely-
indexeit kell kicser¢lni: Ci, helyett Ci -t, vagy Ci,-t irunk.
Az egyenleteket a kovetkezoképp irjuk fel:

(1- x)(1- y)1- 2)]
x(1- y)1- z)
_ xv(l- z)
i cl. C2 O3 C4 C5 C6_ C7_ (8 P
: « R P PR P B0 PR PO (1- x)l1- 2)
c.|=|c1, €2, c3. ca, C5, C6, C7, C8,|x| ~
o o o o o o o -. o |1_ I]{l— 'lr']Z
c.| |c, €2, ¢3, ca, C5, c6, C7, CB8, e
x(1- y)z
xyz
] (1-x)hz |

N2700 1st Axis of 3D Compensation (L1...8, egész, csatorna)

N2701 2nd Axis of 3D Compensation (L1...8, egész, csatorna)

N2702 3rd Axis of 3D Compensation (L1...8, egész, csatorna)
Ertéktartomany: 1...32
Ezen a paraméteren csatornanként ki lehet jelolni 3-3 tengelyt, amelyek részt vesznek a
haromdimenzids kompenzalasban. Ha a harom paraméter koziil egy paraméter értéke 0,
sikbeli, ha kettd paraméter értéke 0, egydimenzids a kompenzalas. Csak linearis tengelye-
ket szabad kijeldlni.
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28 Three Dimensional Compensation paramétercsoport

N2703 No. of Points on 1st Axis (L1...8, egész, csatorna)
N2704 No. of Points on 2nd Axis (L1...8, egész, csatorna)
N2705 No. of Points on 3rd Axis (L1...8, egész, csatorna)
Mindhérom, a haromdimenzids kompenzalasban részt vevo tengelyre, tengelyenként meg
lehet adni a kompenzalasban részt vevd pontok szamat.
A haromdimenzios tér felosztasahoz vezessiik be a kovetkezd jelolést:
N1: a kompenzécios pontok szama az 1. tengely mentén
N2: a kompenzacios pontok szama a 2. tengely mentén
N3: a kompenzacios pontok szama a 3. tengely mentén.
A tér hozzarendelése a kompenzacids pontokhoz a kdvetkezo:

NIXN2xN3
/ NIxN2%(N3-1)
NIXN2x(N3-1)+1
/I~
T~ NIXN2x(N3-1)+NI
32
M) i NIXN2x3
NIXN2x2
NIxN2
Ni+1
NIXN2+1 l/
NIx2
1 2 3 Ni-1 NI

Minden kompenzacios ponthoz 3-3 kompenzacios €rték tartozik, a tér 3 tengelye iranyaban. A
kompenzacios értékek anévleges poziciotol vald abszolut eltérést tartalmazzak. Szamabrazolasuk
float. Ez azt jelenti, hogy egy pont kompenzacidja 3x4=12 byte-ot foglal le.
Ha a kompenzaciés pontok szama tengelyenként 25, a maximalis kompenzacios pontszam:
25°=15625. A tarfoglalasa pedig:

15625%12=187500 byte
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28 Three Dimensional Compensation paramétercsoport

N2706 Point No. of Machine Zero on 1st Axis (L1...8, egész, csatorna)

N2707 Point No. of Machine Zero on 2nd Axis (L1...8, egész, csatorna)

N2708 Point No. of Machine Zero on 3rd Axis (L1...8, egész, csatorna)
Meg kell adni a hdromdimenzios kompenzalasban részt vevo tengelyeken, a gépi koordi-
natarendszer origdjanak helyzetét kompenzacids pont egységben. Ehhez a ponthoz tartozo
kompenzacios érték kotelezéen 0, minden tengelyen.

(No. of Points on Ist Axis;
3 2 No. of Points on 2nd Axis;
tz No. of Points on 3rd Axis)
1
Point No. of
Machine Zero
on 3rd Axis
Point No. of
Machine Zero
on 2nd Axis
Gépi koordindtarendszer origdja
(1;1;1;) Point No. of Machine Zero on 1st Axis

N2709 Comp. Interval on 1st Axis (L1...8, lebegépontos, csatorna)

N2710 Comp. Interval on 2nd Axis (L1...8, lebegépontos, csatorna)

N2711 Comp. Interval on 3rd Axis (L1...8, lebegopontos, csatorna)
Tavolsag adat, a paraméterre irt szam az #0 IND paraméter alapjan inch-ben, vagy mm-
ben értendo.
A haromdimenzios kompenzalasban részt vevo tengelyeken meg kell adni a szomszédos
pontok tavolsagat.
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29 Gradient Compensation paramétercsoport

29 Gradient Compensation paramétercsoport

A gradiens kompenzacio nem mas, mint egy egyszerlsitett menetemelkedés kompenzélas, hason-
l6an az egyszerlsitett egyenességi kompenzacidhoz. A gradiens kompenzacio viszont miikodhet
parhuzamosan a méretkompenzalassal. A gradiens kompenzacio kompenzalasi értékei a Gradient
Compensation paramétercsoportban talalhatoak.

N2800 Gradient Comp. Contr. (Al...32, bit, tengely)

N2s00 | #7 #6 #5 # #3 #2 #1 #0
Al..32

GCY EGC

#0 EGC: (Enable Gradient Compensation) ha a paraméter értéke:
=0: a gradiens kompenzacio nincs engedélyezve,
=1: a gradiens kompenzaci6 engedélyezve van az adott tengelyen.
#1 GCY: (Gradient compensation CYclic) ha a paraméter értéke:
=0: a gradiens compenzacidé nem ciklikus,
=1: a gradiens compenzacio ciklikus az adott tengelyen.
Ha a gradiens kompenzalas ciklikus, periodusat a Pitch Error Compensation paraméter-
csoport Distance of Cycle paramétere hatdrozza meg.

Gépi nullpont

» o ‘ 0‘\0 9
< AW
o"’\\

Q

N2801 Position A (A1...32, lebegépontos, tengely)

N2802 Position B (A1...32, lebegépontos, tengely)

N2803 Position C (A1...32, lebegépontos, tengely)

N2804 Position D (A1...32, lebegépontos, tengely)
Tavolsag adat, a paraméterre irt szam az #0 IND paraméter alapjan inch-ben, vagy mm-
ben értendo, ha #1 ROT=0.
Ha #1 ROT=1 az adat fokban kertil értelmezésre.
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29 Gradient Compensation paramétercsoport

Gradiens kompenzalas esetén minden tengelyen a gépi koordinatarendszerben 4 poziciot
lehet meghatdrozni, amelyhez tartozd kompenzacids értékeket a Gradient Value A, B, C,
D paraméterek adjak.

A paraméterekre az alabbi 0sszefiiggésnek kell teljesiilnie:

Position A<Position B<Position C<Position D

Ha a gradiens kompenzalas ciklikus (GCY=1), a Position A paraméter értéke kotelezden
0, azaz a gépi koordinatarendszer origdja.

N2805 Gradient Value A (A1...32, lebegépontos, tengely)
N2806 Gradient Value B (A1...32, lebeg6pontos, tengely)
N2807 Gradient Value C (A1...32, lebegépontos, tengely)
N2808 Gradient Value D (A1...32, lebegépontos, tengely)
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Téavolsag adat, a paraméterre irt szam az #0 IND paraméter alapjan inch-ben, vagy mm-
ben értendd, ha #1 ROT=0.

Ha #1 ROT=1 az adat fokban kertil értelmezésre.

Gradiens kompenzalas esetén a kompenzalasi érték a tengely megfeleld A, B, C, D pozici-
6jaban.

Ha a gradiens kompenzalas ciklikus (GCY=1), a Gradient Value A paraméter értéke kite-
lezéen 0.
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30 Tool Management paramétercsoport

N2900 Tool M. Config (bit)
N2900 #7 #6 #5 #4 #3 #2 #1 #0

TLN T™U

#0 TMU: ha a paraméter értéke:
=0: a gépen nincs szerszamkezelés, a szerszdmkezelési tablazatokat nem hasznaljuk és
az NC nem is jelzi ki, a szerszdmkezeléshez tartozo regisztereket és jelzoket az
NC nem kezeli.
=1: a szerszamkezelés miikodik.
#1 TLN: az SN_TLNL, az orsdban 1év6 szerszam éltartama majdnem lejart PLC jelzé miikodését
hatarozza meg. Ha a jelzo6:
=0: az orsdban 16v6 szerszdmra kiszamitja az Eltartam és az Eltartam szamlalo kiilonbsé-
gét, és, ha a kiilonbség kisebb, mint a beallitott Figyelmeztetd éltartam érték, a fi-
gyelmeztetd SN TLNL jelzot bekapcsolja.
=1: az orsOban 16v6 szerszdmcsoportra kiszamitja az 6sszegzett Eltartam értéket, kivonja
beldle az Gsszegzett Eltartam szamlalo értéket, és, ha a kiilonbség kisebb, mint az
orsdban levo szerszamra beallitott Figyelmeztetd éltartam érték, a figyelmeztetd
jelzot bekapcesolja. Ekkor célszertien minden, azonos tipusszamu szerszamra u-
gyanazt a Figyelmeztetd éltartam értéket kell irni.

N2901 Search Config (L1...8, bit, csatorna)
N2901 #7 #6 #5 #4 #3 #2 #1 #0

L1.8 | tgp NM4 | NM3 | NM2 | NM1 | TLC | TCU

#0 TCU: Az azonos tipusszamu szerszamok koziili valasztast hatarozza meg. Ha a paraméter ér-
téke:
=0: azt valasztja, amelynek legkisebb az éltartama, vagyis legnagyobb az éltartam szamla-
16janak az értéke,
=1: azt vélasztja, amelynek a Szerszamkezel6 tdblazat Felhasznaldi adatokon beallitott
értéke a legkisebb. Azt, hogy hanyadik felhasznaldi adatot vegye figyelembe az
N2903 Custom Life Data No. paraméter donti el.
#1 TLC: Ha a paraméter értéke:
=0: az éltartam szamlalé M06-ra indul,
=1: az éltartam szamlalo T kédra indul,
miutan a PLC visszaadta a CP_FIN jelet.
#2, ..., #5 NM1, ..., NM4: az adott csatornaban ha a paraméter értéke
=0: nem keres szerszdmot az 1., ..., 4. magazinban
=1:az 1., ..., 4. magazinban keres szerszamot.
#7 TSP: Az FST ablakban a szerszamszam kijelzést szabalyozza. Ha a paraméter értéke
=0: a szerszamszamot a csatornahoz kotott CP_ ACTT PLC regiszterbdl,
=1: a szerszamszamot az orsokhoz kotott SP. ACTT PLC regiszterbdl
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jelzi ki. Az utdbbi eset pl. tobborsés mardgépeken hasznalhato.

N2902 Tool Management Table Length (egész)

A Szerszamkezeld tdblazat hosszat (sorainak szamat) adja meg. A sorok szimaval mege-
gyezd szamu szerszam adatait lehet a tablazatba felvenni.

Maximalis értéke: 1000

N2903 No. of Custom Columns (egész)

A Szerszdmkezel0 tablazat elsd 12, az Adatszdmtdl az F el6tolasig terjedd oszlopa mindig
rendelkezésre all, ha a szerszamkezelés a N2900 Tool M. Config paraméter #0 TMU bit-
jével be van kapcsolva.

Ezen a paraméteren a felhasznaloi oszlopok szamét lehet megadni.

Az oszlopok maximalis szama 20 lehet.

Az els6 oszlopban mindig bites adatokat lehet megadni.

N2904 Custom Life Column No. (egész)

HaaN2901 Search Config paraméter #0 TCU bitjét felhasznaloi éltartamkezelésre allitot-
tuk, ezen a paraméteren lehet megadni, hogy a Szerszdmkezel6 tablazat hanyadik oszlopa
alapjan valasszon szerszamot. Az azonos Tipusszamu szerszamok koziil mindig azt va-

lasztja, amelynek legkisebb az értéke.

N2905 Magazine Config (bit)

N2905

#1

#6

#5 #4

#3

#2

#1

#0

MT4

MT3

MT2

MT1

#0, ..., #3 MT1, ..., MT4: Az 1. 2., 3., 4., magazin, ha a paraméter ért¢ke:

=(0: lanctar elrendezési,
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Starting No. of Pots in Magazine
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=]1: matrix elrendezésu.

No. of Columns in Matrix

Starting No. of Pots in Magazine

2112212312425

26 127128129130 ~

31132333435

36|37 ]|38]39]|40 No. of Rows in Matrix

N2906 Starting No. of Pots in Magazine 1 (egész)
A Szerszdmbhely tdblazatban az elsé magazin elsd zsebének kezddszama. A Szerszamhely
tablazatban a magazin zsebeinek szdma ettdl az értéktdl novekszik egyesével.

N2907 Starting No. of Pots in Magazine 2 (egész)
A Szerszdmbhely tdblazatban a masodik magazin els6 zsebének kezd6szama. A Szerszam-
hely tablazatban a magazin zsebeinek szama ettdl az értéktdl novekszik egyesével.

N2908 Starting No. of Pots in Magazine 3 (egész)
A Szerszambhely tdblazatban a harmadik magazin elsé zsebének kezdészama. A Szer-
szamhely tdblazatban a magazin zsebeinek szama ettdl az értéktdl novekszik egyesével.

N2909 Starting No. of Pots in Magazine 4 (egész)
A Szerszamhely tablazatban a negyedik magazin els6 zsebének kezd6szama. A Szerszam-
hely tablazatban a magazin zsebeinek szdma ettdl az értéktdl ndvekszik egyesével.

N2910 No. of Pots in Chain 1 (egész)
Ha az els6 magazin lanctar tipusu a szerszamhelyek szama a magazinban.

N2911 No. of Pots in Chain 2 (egész)
Ha a masodik magazin lanctar tipusu a szerszamhelyek szama a magazinban.

N2912 No. of Pots in Chain 3 (egész)
Ha a harmadik magazin lanctér tipust a szerszamhelyek szama a magazinban.

N2913 No. of Pots in Chain 4 (egész)
Ha a negyedik magazin lanctar tipusu a szerszamhelyek szama a magazinban.

N2914 No. of Rows in Matrix 1 (egész)
Ha az els6é magazin matrix tipusi a matrix sorainak szamat adja meg.

N2915 No. of Columns in Matrix 1 (egész)
Ha az els6é magazin matrix tipusu a matrix oszlopainak szamat adja meg.

157



30 Tool Management paramétercsoport

N2916 No. of Rows in Matrix 2 (egész)

Ha a méasodik magazin matrix tipusll a matrix sorainak szamat adja meg.

N2917 No. of Columns in Matrix 2 (egész)

Ha a méasodik magazin matrix tipus a matrix oszlopainak szamat adja meg.

N2918 No. of Rows in Matrix 3 (egész)

Ha a harmadik magazin matrix tipusi a matrix sorainak szamat adja meg.

N2919 No. of Columns in Matrix 3 (egész)

Ha a harmadik magazin matrix tipusi a matrix oszlopainak szamat adja meg.

N2920 No. of Rows in Matrix 4 (egész)

Ha a negyedik magazin matrix tipusu a matrix sorainak szdmat adja meg.

N2921 No. of Columns in Matrix 4 (egész)

Ha a negyedik magazin matrix tipusi a matrix oszlopainak szdmat adja meg.

N2922 Spindle Magazines (S1...S16, bit, orsod)

292 | #T #6 #5 #4 #3 #2 #1 #0
Sl eoe 1 6 SBY SPM

#0 SPM: Minden orséhoz kijeldlhetiink egy orsomagazint. A bevaltott szerszam, amivel dolgo-

zunk mindig a Szerszamhely tablazat orsomagazinjaban van nyilvantartva. Az 1. ors6 ma-
gazinszdma mindig 10, a masodiké 20, stb. Ha pl. a 2. orséhoz tartozé SPM bitet 1-be
allitjuk, a Szerszdmhely tdblazathoz hozzaaddodik egy sor.

Ha a paraméter értéke:

=0: Az adott ors6 nem keriil be a Szerszdmhely tablazatba,

=1: Az adott orso bekertiil a Szerszamhely tablazatba.

#1 SBY: Minden orséhoz kijel6lhetiink egy készenléti (standby) magazint, ha a csere folyaman

a szerszam a magazinbdl egy cserélOkarba kertiil, majd az orséba. Az 1. orséhoz tartozo
készenléti magazinszam 11, a masodikhoz tartozo 21, stb. Ha pl. a 2. orséhoz tartozo
SBY bitet 1-be allitjuk, a Szerszamhely tablazathoz hozz4adodik egy sor.

Ha a paraméter értéke:

=0: Az adott orséhoz nem tartozik készenléti magazin,

=1: Az adott orséhoz tartozik készenléti magazin.

N2923 No. of Offset Code (LL1...8, egész, csatorna)
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Szerszaméltartam kezelés sordn az alkatrészprogrambdl nem tudunk kézvetlentil a korrek-
cios rekesz szdmara hivatkozni, mert ugyanahhoz a T kodhoz (Tipusszam) tobb szerszam
¢s tobb korrekcids érték tartozik. Ekkor ki kell jelolni ezen a paraméteren egy szamot,
amely kozvetett hivatkozast biztosit a lehivando korrekcios rekeszre. Az NC az orséban
1év6 szerszam Adatszamanak ismeretében a Szerszamkezeld tablazatbol megallapitja a
szerszamhoz tartoz6 korrekcios rekesz szamat.

Maro6 csatorndban, ha a paraméter értéke pl.

99,
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H99 és D99 adatmegadassal hivatkozhatunk a korrekcios rekeszre.
Eszterga csatornaban pedig, ha a paraméter értéke

99
Tnn99 adatmegadéssal, ahol nn a szerszdszam. Arra kell vigyazni, hogy a szerszdmszam
ne legyen kijeldlve geometriai korrekciohivasra, és annyi szamjegyti értéket kell erre a pa-
raméterre irni, ahdny szanjegy van kijeldlve korrekciohivasra.

N2924 M Code of Particular T (L1...8, egész, csatorna)
Ezen a paraméteren egy M kodot hatdrozhatunk meg, amellyel a Tcim jelentését modosit-
hatjuk, ha egylitt programozzuk T-vel.
Ha az M kéd T cimmel egy mondatban van programozva, a Tcimen nem szerszamtipust
adtunk meg, hanem egy magazin és egy zsebszamot, és az NC ezt adja at a megfeleld
CN_MGZNO ¢ésCN_POTNO PLCregiszterekbe. A T cim felsd 4 decimalis szamjegyére
a magazinszamot, az also négy szamjegyére a zsebszamot irjuk ekkor.
Ha pl. a paraméter értéke M Code of Particular T=62, az

M62 T10027

mondat jelentése akovetkezd: az 1-es magazin 27-es zsebében 1évo szerszamot vegye elo.
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N3000 Sensor Input of G31 (L1...8, egész, csatorna)
Nem hasznalt.

N3001 G31 Config (L1...8, bit, csatorna)
N3001 #7 #6 #5 #4 #3 #2 #1 #0

L1..8 SKF

#0 SKF: Ha a paraméter értéke
=0: A G31 funkci6 az 6roklott, vagy a mondatban megadott F el6tolast hasznalja,
=1: A G31 funkcio az el6tolas értékét a NO311 G31 Feed paraméterrdl veszi.

N3002 Sensor Input of G36, G37 (L1...8, egész, csatorna)
Csatornanként ki lehet jelolni egy
tapintd bemenetet 1-tdl 8-ig,
amelyet a G37 funkci6 hasznal mard csatorndban, illetve a G36 és G37 funkcid hasznal
eszterga csatornaban.
Ha a paraméter értéke 0, a funkcid nincs hasznalva.

N3003 G36, G37 Config (L1...8, bit, csatorna)
N3003 #7 #6 #5 #4 #3 #2 #1 #0

L1..8 TCA T™W TLF

#0 TLF: Ha a paraméter értéke
=0: A G36, G37 funkciod az 6roklott, vagy a mondatban megadott F el6tolast hasznalja,
=1: A G36, G37 funkcio az eldtolas értékét a NO312 G37 Feed paraméterrdl veszi.
#1 TMW: A G36, vagy G37 funkcid, ha a paraméter értéke
=0: a kivalasztott korrekcidé geometriai értékét,
=1: a kivalasztott korrekcid kopasértékét modositja
a mérés eredményével.
#2 TCA: A G36, vagy G37 funkcid, ha a paraméter értéke
=0: a kivalasztott korrekcios értékbdl levonja,
=1: a kivalasztott korrekcids értékhez hozzaadja
a mérés erdményét.
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N3004 Rapid Distance (L1...8, lebegépontos, csatorna)
Téavolsag adat, a paraméterre irt 0
szam az #0 IND paraméter
alapjan inch-ben, vagy mm-ben

értends. gyorsmenet eldtolds
Mar¢ csatornaban a >
G37 Zq
utasitasban a végponti koordina-
tatol mérve a paraméteren meg- Rapid Distance | Alarm Distance
adott tavolsag levonasra kertil q -

q - Rapid Distance,
¢és eddig az értékig megy gyors-
menettel a tengely.

q: megjosolt mérési pozicio

Q: tényleges koordindta, ahol a tapinté jele bejott

N3005 Alarm Distance (L1...8, lebegépontos, csatorna)
Téavolsag adat, a paraméterre irt szam az #0 IND paraméter alapjan inch-ben, vagy mm-
ben értendo.
Ha mar¢ csatornaban a
G37 Zq
utasitdsban programozott végponttol mért, a paraméteren megadott sugar korben nem
érzékeli a tapintd jelét, vagyis, ha
|Q—q|>Alarm Distance,
akkor hibat jelez.

N3006 Rapid Distance X (L1...8, lebegépontos, csatorna)
Tavolsag adat, a paraméterre irt szam az #0 IND paraméter alapjan inch-ben, vagy mm-
ben értendo.
Eszterga csatornaban a
G36 Xq
utasitasban a végponti koordindtatdl mérve a paraméteren megadott tavolsag levonasra
kertiil
q - Rapid Distance X,
¢s eddig az értékig megy gyorsmenettel a tengely.

N3007 Alarm Distance X (L1...8, lebegépontos, csatorna)
Tavolsag adat, a paraméterre irt szam az #0 IND paraméter alapjan inch-ben, vagy mm-
ben értendo.
Ha eszterga csatornaban a
G36 Xq
utasitdsban programozott végponttdl mért, a paraméteren megadott sugart korben nem
érzékeli a tapinto jelét, vagyis, ha
|Q—q|>Alarm Distance X,
akkor hibat jelez.
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N3008 Rapid Distance Y (L1...8, lebegépontos, csatorna)

Téavolsag adat, a paraméterre irt szam az #0 IND paraméter alapjan inch-ben, vagy mm-
ben értendo.
Eszterga csatornaban a

G36 Yq
utasitasban a végponti koordinatatél mérve a paraméteren megadott tavolsag levondsra
kertil

q - Rapid Distance Y,
¢és eddig az értékig megy gyorsmenettel a tengely.

N3009 Alarm Distance Y (L1...8, lebegépontos, csatorna)

Téavolsag adat, a paraméterre irt szam az #0 IND paraméter alapjan inch-ben, vagy mm-
ben értendo.
Ha eszterga csatornaban a

G36 Yq
utasitdsban programozott végponttol mért, a paraméteren megadott sugart korben nem
érzékeli a tapintd jelét, vagyis, ha

|Q—q|>Alarm Distance Y,
akkor hibat jelez.

N3010 Rapid Distance Z (L1...8, lebegépontos, csatorna)

Téavolsag adat, a paraméterre irt szam az #0 IND paraméter alapjan inch-ben, vagy mm-
ben értendo.
Eszterga csatornaban a

G37 Zq
utasitasban a végponti koordinatatol mérve a paraméteren megadott tavolsag levondsra
kertiil

q - Rapid Distance Z,
¢s eddig az értékig megy gyorsmenettel a tengely.

N3011 Alarm Distance Z (L1...8, lebegépontos, csatorna)

Tavolsag adat, a paraméterre irt szam az #0 IND paraméter alapjan inch-ben, vagy mm-
ben értendo.
Ha eszterga csatornaban a

G37 Zq
utasitdsban programozott végponttol mért, a paraméteren megadott sugaru korben nem
érzékeli a tapinto jelét, vagyis, ha

|Q—q|>Alarm Distance Z,
akkor hibat jelez.

N3012 Sensor Input of Tool Setter S1 (L1...8, egész, csatorna)
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Csatornanként ki lehet jelolni az S1 féorsohoz tartozo
tapint6 bemenetet 1-t0l 8-ig,
amelyet a hosszkorrekcio kézi beméréséhez hasznalunk, amikor az S1 ors6hoz tartozo
korrekcidkat mérjiik be.
Ha a paraméter értéke 0, a funkcio6 nincs hasznalva.
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N3013 Sensor Input of Tool Setter S2 (L1...8, egész, csatorna)
Haellenorsos gépen az S2 ellenorséhoz kiilon szerszambemérd tartozik, ezen a paraméte-
ren lehet csatornanként kijeldlni egy
tapintd bemenetet 1-tdl 8-ig,
amelyet a hosszkorrekcio kézi bemérésé¢hez hasznalunk, amikor az S2 orséhoz tartozo
korrekciokat mérjiik be.
Ha a paraméter értéke 0, a funkcid nincs hasznalva.

N3014 Sensor Input of Workpiece Setter S1 (L1...8, egész, csatorna)
Csatornanként ki lehet jeldlni az S1 f8orsohoz tartozo
tapintd bemenetet 1-tdl 8-ig,
amelyet a munkadarab nullpont kézi beméréséhez hasznalunk, amikor az S1 ors6hoz tar-
toz6 nullpontot mérjiik be..
Ha a paraméter értéke 0, a funkcid nincs hasznalva.

N3015 Sensor Input of Workpiece Setter S2 (L1...8, egész, csatorna)
Ha egyrevolveres ellenorsos gépen az S2 ellenorséhoz kiilon munkadarab bemérd tarto-
zik, ezen a paraméteren lehet csatornanként kijeldlni egy
tapintd bemenetet 1-tdl 8-ig,
amelyet a munkadarab nullpont kézi beméréséhez hasznalunk, amikor az S2 ors6hoz tar-
toz6 nullpontot mérjiik be.
Ha a paraméter értéke 0, a funkcid nincs hasznalva.

N3016 Tool/WP Setter Config (L1...8, bit, csatorna)
N3014 #7 #6 #5 #4 #3 #2 #1 #0

Ll...s WPS ONS

#0 ONS: Tapintoval torténd hosszkorrekcio/munkadarab nullpont kézi bemérése soran a hossz-
korrekcios regisztert, amibe a tapintd mérési eredménye kertil/ahonnan az eltolas kiszami-
tasahoz a korrekcidt veszi, ha a paraméter értéke:
=0: a kezelo kézzel valasztja ki a kezel6panelen,
=1: a PLC valasztja ki a CP_OFFSNO regiszterben.

#1 WPS: Tapintoval térténd munkadarab nullpontbemérés soran a bemérni kivant munkadarab
koordinatarendszert, ha a paraméter értéke
=0: a kezelo kézzel valasztja ki a kezel6panelen,
=1: a vezérld valasztja ki a megfeleld Coordinate System No. of S1, Coordinate System

No. of S2 paraméterek alapjan.

N3017 Coordinate System No. of S1 (L1...8, egész, csatorna)
Tapintdval torténd munkadarab nullpont kézi bemérés soran, haaz N3016 Tool/WP Setter
Config paraméter #1 WPS=1, ez a paraméter jeloli ki az S1 orséhoz tartoz6 munkadarab
koordinatarendszer (G54, ..., G59) szdmat, amire a mérés eredménye kertil.
Lehetséges értékek: 54, 55, 56, 57, 58, 59.
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N3018 Coordinate System No. of S2 (L1...8, egész, csatorna)
Tapintoval torténd munkadarab nullpont kézi bemérés soran, haazN3014 Tool/WP Setter
Config paraméter #1 WPS=1, ez a paraméter jeldli ki az S2 orsohoz tartoz6é munkadarab
koordinatarendszer (G54, ..., G59) szamat, amire a mérés eredménye kertil.
Lehetséges értékek: 54, 55, 56, 57, 58, 59.

N3019 Servo Limit during Torque Limit Skip (A1...32, lebegépontos, tengely)
Egy tengely motorjanak nyomatékara torténd mérés (G31 Q98 funkcid) végrehajtasa so-
ran, a mérésben részt vevo tengelyen, a vezérld felfliggeszti az N0520 Serrl2 paraméter
alapjan torténd szervohiba figyelését és az itt megadott hatart hatart veszi figyelembe.
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N3100 Max. Distance of a Block (L1...8, lebegépontos, csatorna)
Tavolsag adat, a paraméterre irt szdm az #0 IND paraméter alapjan inch-ben, vagy mm-
ben értendo.
A simité interpolacio bekapcsolt allapotaban (G5.1 Q2), a paraméterre irt szam azt mond-
jameg, hogy milyen hosszsagi G1 kodu egyenes szakasztol kezdve fliggessze fel a simi-
tast. Az ennél nagyobb hosszisagu egyeneseket egyenenes interpolacioval hajtja végre.

As

A
Y

Ha As > Max. Distance of a Block,
egyenest interpoldl

N3101 Min. Distance of a Block (L1...8, lebegépontos, csatorna)
Tavolsag adat, a paraméterre irt szam az #0 IND paraméter alapjan inch-ben, vagy mm-
ben értendo.
A simit6 interpoléacio bekapcsolt allapotaban (G5.1 Q2), a paraméterre irt szam azt mond-
jameg, hogy milyen hosszusagnal kisebb, G1 kodu egyenes szakasztdl kezdve fiiggessze
fel a simitast. Az ennél kisebb hosszlisagu egyeneseket egyenenes interpolacioval hajtja
végre.

Ha As < Min. Distance of a Block,
egyenest interpoldl
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N3102 Angle Cancelling Smooth (L1...8, lebegépontos, csatorna)

Szbdgadat, a paraméterre irt szam fokban értendo.

A simitd interpolaci6 bekapcsolt allapotaban (GS5.1 Q2), a paraméterre irt szam azt mond-
jameg, hogy két G1 mondat talalkozasanal milyen szogeltérés folott allitsa le a simito in-
terpolaciot.

Ha o > Angle Cancelling Smooth, a pdlyq: —— — — —

Ha o < Angle Cancelling Smooth, a pdlya:

N3103 Accuracy (L1...8, lebegépontos, csatorna)

Téavolsag adat, a paraméterre irt szam az #0 IND paraméter alapjan inch-ben, vagy mm-
ben értendd. Pozitiv érték.

A nagysebességli, nagypontossagl palyakovetés (NSNP) bekapcsolt allapotaban a pontos-
sagi szint beallitasara szolgal.

A programozott, révid, egyenes el-
mozdulasokat (GO1 mondatokat) ten-
gelyenként addig vonja Ossze, amig
valamelyik tengelyen az elmozdulas
értéke nagyobb nem lesz, mint a para-
méteren beallitott érték, majd az igy X
osszevont elmozdulasokat egyben ki- | programozott palya
adja.

N3103 Accuracy

osszevont pdlya

N3103 Accuracy

N3104 Max. Tolerance of Smooth (L.1...8, lebegépontos, csatorna)
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Tavolsag adat, a paraméterre irt szam az #0 IND paraméter alapjan inch-ben, vagy mm-
ben értendo.

A simit6 interpolacid bekapcsolt allapotaban (G5.1 Q2), a paraméterre irt szam azt mond-
jameg, hogy a programozott egyenes szakasz simitdsa soran a simitott palya mennyit tér-
het el maximum az egyenestdl. Ha a megadott értéknél nagyobb eltérés adodik, az adott
szakaszon nem simit, hanem egyenest interpolal.
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N3104 Max. Tolerance of Smooth

N3105 Min. Tolerance of Smooth (L1...8, lebegépontos, csatorna)
Téavolsag adat, a paraméterre irt szdm az #0 IND paraméter alapjan inch-ben, vagy mm-
ben értendo.
A simitd interpolacio bekapcsolt allapotaban (GS5.1 Q2), a paraméterre irt szam azt mond-
jameg, hogy a programozott egyenes szakasz simitdsa soran a simitott palya mennyit tér-
het el minimum az egyenestdl. Ha a megadott értéknél kisebb eltérés adodik, az adott sza-
kaszon nem simit, hanem egyenest interpolal.

= Figyelem!
Az N3100-N3103 paraméterek ugy a simito (G5.1 Q2), mind a 2-es tipusu simito (G5.1
Q3) interpolacio esetén hatasosak..
Az ezutan kovetkezé N3106-N3108 paraméterek csak a 2-es tipusu simito interpoldcio
(G5.1 Q3) esetén hatasosak.
2-es tipusu simitds (G5.1 Q3) esetén nem csak a programozott pontokat koti 6ssze Bezier
gorbével, hanem a programozott pontokat at is helyezi annak érdekében, hogy a gorbe
minél simabb legyen. Ezen kiviil 5D-s mozgasokndl, szerszamkozéppont vezetés esetén,
a forgo tengelyek mozgasat is simitja.

N3106 Tolerance of Smooth2 (LL1...8, lebegépontos, csatorna)
Tavolsag adat, a paraméterre irt szam az #0 IND paraméter alapjan inch-ben, vagy mm-
ben értendo.
2-es tipusu simitas (G5.1 Q3) esetén a mondatok programozott végpontjainak athelyezése
utén is ezen a pontossagon beliil marad.

N3107 Dist. Cancelling of Angular Calc. in Smooth2 (L1...8, lebegépontos, csatorna)
Tavolsag adat, a paraméterre irt szam az #0 IND paraméter alapjan inch-ben, vagy mm-
ben értendo.
2-es tipust simitds (G5.1 Q3) soran ennél rovidebb szakaszt mindenképpen simit az
N3102 Angle Cancelling Smooth paramétertdl fiiggetleniil. A megadott érték ne legyen
nagyobb az N3106 Tolerance of Smooth2 paraméter értékének kétszeresénél!

N3108 Tolerance of Rot. Ax. in Smooth2 (A1...16, lebegépontos, tengely)
Mértékegysége: fok.
2-es tipusu simitas (G5.1 Q3) soran a forgd tengelyek simitasa ezen a pontossagon beliil
marad forgd tengelyenként.
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N3109 Max. Dist. on Rot. Ax. in Smooth2 (L1...8, lebegépontos, csatorna)
Nem hasznalt.

N3110 Min. Dist. on Rot. Ax. in Smooth2 (L1...8, lebegépontos, csatorna)
Nem hasznalt.

N3111 Max. Ang. Diff. on Rot. Ax. in Smooth2 (L1...8, lebegdpontos, csatorna)
Nem hasznalt.

N3112 Dist. on Rot. Ax. Cancelling of Angular Calc. in Smooth2 (L1...8, lebegépontos, csa-

torna)
Nem hasznalt.
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33 5 Axis Machining paramétercsoport

N3200 Mechanical Type (L1...8, egész, csatorna)
Lehetséges értékei: 0, 1, 2, 3.
Ha a paraméter:
=0: a gépen nem lehetséges 5D megmunkalas
Ha lehetséges, alapvetden haromféle géptipust kiilonboztetiink meg 5D megmunkalaskor.
A paraméterre irt szam a gép tipusat hatdrozza meg:
=1: Fej-fej gép: amikor mindkét forgd tengely a szerszdmot billenti,
=2: Asztal-asztal gép: amikor mindkét forg6 tengely az asztalt billenti,
=3: Fej-asztal gép: amikor az egyik forg6 tengely a szerszamot, a masik az asztalt forgatja.

INAEN
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Mechanical Type=1 Mechanical Type=2 Mechanical Type=3

N3201 Tool Axis Direction (L1...8, egész, csatorna)
Lehetséges értekei: 1, 2, 3. 7 A
Ezen aparaméteren kell megadni, hogy a szerszam
iranya hosszkorrekci6 figyelembe vételében részt

crcr

melyik alaptengely iranyaba mutat. Ha a paraméter
érteke:

=1: az X tengely (1. alaptengely), — U
=2:az Y tengely (2. alaptengely),

=3: a Z tengely (3. alaptengely)

iranyaba.

Ha a paraméteren megadott foirdnyhoz képest a
szerszam dontve van a Reference Angle 1 és a
Reference Angle 2 paramétereken adhatd meg a szerszdm dolésszoge.

~Y

N3202 Reference Angle 1 (L1...8, lebegopontos, csatorna)
N3203 Reference Angle 2 (L1...8, lebegopontos, csatorna)
Nem hasznalt.
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N3204 No. of the First Rot. Ax. (L1...8, egész, csatorna)
Lehetséges értékei: 0, 1, 2, ..., 32.
Fej-fej, vagy asztal-asztal gépeknél els6 tengelynek nevezziik 5D-s megmunkaléas soran
azt a forgd tengelyt, amelyik a masodik forgo tengelyt mechanikailag hordozza. Erre a
paraméterre a hordozo tengely tengelyszamat kell irni.
Fej-asztal gépek esetén erre a paraméterre mindig a szerszdmot (fejet) billentd forgé ten-
gely szamat irjuk.
Ha az els6 forgd tengely nem 1étezik és nem vesz részt az SD-s transzformaciokban erre
¢és az 5D Control paraméter IA1 bitjére irjunk 0-t.
Ha az els6 forgé tengely nem forgathato (fixen beallitott szoghelyzetti toldalék, pl. szog-
fej) erre a paraméterre 0-t kell irni és az 5D Control paraméter IA1 bitjére irjunk 1-t.
Ekkor a tengely szogallasat az Angle of the First Rot. Ax. paraméterrdl kell venni.

-
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No. of the First Rot. Ax=5 [C] No. of the First Rot. Ax=4 [A] No. of the First Rot. Ax=4 [B]
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N3205 Direction of the First Rot. Ax. (L1...8, egész, csatorna)
Lehetséges értékei: 1, 2, ..., 6.
A paraméter az els6 forg6 tengely irdnyat hatarozza meg, vagyis melyik lineéris alapten-
gely kortil forog:
=1: az X tengely (1. alaptengely) koriil forog,
=2:az Y tengely (2. alaptengely) koriil forog,
=3: az Z tengely (3. alaptengely) koriil forog,
=4: az XY sikban, az X tengelyhez képest dontve
=5: az YZ sikban, az Y tengelyhez képest dontve
=6: a ZX sikban, a Z tengelyhez képest dontve.

7 A

Jy

Direction of the First Rot. Ax

Direction of the First Rot. Ax
7 A

S O\

Inclination Angle of the First Rot. Ax.
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N3206 Inclination Angle of the First Rot. Ax. (L1...8, lebegdpontos, csatorna)

Meértékegysége: fok.

Ha az N3202 Direction of the First Rot. Ax. paraméter értéke 1, 2, vagy 3, ennek a para-
méternek az értéke 0.

Ha az N3202 Direction of the First Rot. Ax. paraméter értéke 4, 5, vagy 6, ezen a paramé-
teren adhatjuk meg a forgé tengely dolésszogét.

“. Inclination Angle: 45 °
ANl

C
!
Inclination Angle: -45 OCD 7

|l

B

N3207 Angle of the First Rot. Ax. (L1...8, lebegdpontos, csatorna)

Meértékegysége: fok.

Ha az N3202 No. of the First Rot. Ax. paraméter értéke 0 és az 5D Control paraméter IA1
bitje 1, azaz az elsd forgod tengely nem mozgathat6 (fixen beallitott szoghelyzetti toldalék,
pl. szogfej) ezen a paraméteren adhatjuk meg a tengely szogallasat.

N3208 No. of the Second Rot. Ax. (L1...8, egész, csatorna)
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Lehetséges értekei: 0, 1, 2, ..., 32.

Fej-fej, vagy asztal-asztal gépeknél masodik tengelynek nevezziik 5D-s megmunkéalas
soran azt a forgo tengelyt, amelyiket az els6 forgo tengely mechanikailag hordoz. Erre a
paraméterre a hordozott tengely tengelyszamat kell irni.

Fej-asztal gépek esetén erre a paraméterre mindig a munkadarabot (asztalt) billentd forgo
tengely szamat irjuk.

Ha a masodik forgo tengely nem 1étezik és nem vesz részt az 5D-s transzformaciokban
erre és az 5D Control paraméter IA2 bitjére irjunk 0-t.

Ha a masodik forgd tengely nem forgathato (fixen beallitott szoghelyzetii toldalék, pl.
szogfej) erre a paraméterre 0-t kell irni €s az SD Control paraméter [A2 bitjére irjunk 1-t.
Ekkor a tengely szogallasat az Angle of the Second Rot. Ax. paraméterrdl kell venni.
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No. of the Second Rot. Ax=4 [B] No. of the Second Rot. Ax=5 [B] No. of the Second Rot. Ax=5 [C]

N3209 Direction of the Second Rot. Ax. (L1...8, egész, csatorna)
Lehetséges értékei: 1, 2, ..., 6.
A paraméter a masodik forg6 tengely iranyat hatarozza meg, vagyis melyik linearis alap-
tengely kortil forog:
=1: az X tengely (1. alaptengely) koriil forog,
=2:az Y tengely (2. alaptengely) koriil forog,
=3: az Z tengely (3. alaptengely) koriil forog,
=4: az XY sikban, az X tengelyhez képest dontve
=5: az YZ sikban, az Y tengelyhez képest dontve
=6: a ZX sikban, a Z tengelyhez képest dontve.

7 A

Jy

Direction of the Second Rot. Ax
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Direction of the Second Rot. Ax
7 A
5 S
A y
Inclination Angle of the Second Rot. Ax.

N3210 Inclination Angle of the Second Rot. Ax. (L1...8, lebegépontos, csatorna)
Meértékegysége: fok.
Ha az N3206 Direction of the Second Rot. Ax. paraméter értéke 1, 2, vagy 3, ennek a pa-
raméternek az értéke 0.
Ha az N3206 Direction of the Second Rot. Ax. paraméter értéke 4, 5, vagy 6, ezen a para-
méteren adhatjuk meg a forgd tengely dolésszogét.

“. Inclination Angle: 45 °
ANl

C
!
Inclination Angle: -45 OCD 7

B

N3211 Angle of the Second Rot. Ax. (L1...8, lebegépontos, csatorna)
Mértékegysége: fok.
Ha az N3206 No. of the Second Rot. Ax. paraméter értéke 0 €s az 5D Control paraméter
IA2 bitje 1, azaz a mésodik forgo tengely nem mozgathato (fixen beallitott szoghelyzetii
toldalék, pl. szogfej) ezen a paraméteren adhatjuk meg a tengely szogallasat.

174



33 5 Axis Machining paramétercsoport

N3212 5D Control (LL1...8, bit, csatorna)
N3212 #7 #6 #5 #4 #3 #2 #1 #0

L1.8 | Fos | wcs | DPC | TCF | RD2 | RD1 | IA2 1A1

#0 IA1, #1 1A2: Ha a No. of the First Rot. Ax., vagy a No. of the Second Rot. Ax. paraméter
értéke 0 és az IA1/IA2 paraméter értéke:
=0: az els6/masodik forgod tengely nem létezik, nem vesz részt a transzformaciokban,
=1: az els6/masodik forgd tengely fix allast tengely és szoghelyzetét az Angle of the First
Rot. Ax./Angle of the Second Rot. Ax. paraméterrdl kell venni.

#2 RD1, #3 RD2:

Ha a Direction of the First Rot. Ax. és a Direction

ofthe Second Rot. Ax. paraméteren megadott line- +

aris tengelyeken negativ iranybol pozitiv irdnyba +

néziink, a koriilotte valo forgatasi transzformaciod

irdnya a jobbcsavar szabaly szerint pozitiv. Az

RD1, RD2 paraméter értéke:

=0: ha a fizikai tengely forgasirdnya megegyezik
a forgatasi transzformacio iranyaval,

=1: ha a fizikai tengely forgasiranya ellentétes a Forgatds irdanya
forgatas iranyaval.

RD1 bit az els6, RD2 bit a masodik forgo tengely-

re vonatkozik. Altalaban a a paraméter értéke 0, amikor a szerszamot forgatjuk és 1, ha

az asztalt.
Y A Fej foradsirdany Y A Asztal forgdsirany
+
RDI1=0
C
+
&L,
W—— X

B=270

forgatadsi transzformdcio z'rdnya| forgatdsi transzformdcio irdnya

#4 TCF: Nem hasznalt.
#5 DPC: Nem hasznalt.
#6 WCS: Nem hasznalt.
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#7 FOS: Szerszamiranyu hosszkorrekcié (G43.1), dinamikus nullponteltolas (G54.2), illetve
G53.1 funkcid végrehajtasa soran a funkcioban részt vevo forgo tengelyek mozgatasakor,

ha a paraméter értéke:

=0: a linedris tengelyek is mozognak,

=1: a linedris tengelyek nem mozognak, csak a forgd tengelyek.

N3213 Rotary Table Pos. X (L1...8, lebegépontos, csatorna)
N3214 Rotary Table Pos. Y (L1...8, lebegépontos, csatorna)
N3215 Rotary Table Pos. Z (L1...8, lebegépontos, csatorna)

Meértékegysége: mm, vagy inch.
Ezt a paramétert akkor kell bealli-
tani, haazN3200 Mechanical Type
paraméter értéke 2, vagy 3, azaz a
gép tipusa asztal-asztal, vagy fej-
asztal.

Asztal-asztal gép esetén az elsd
forgd tengelyt bemérve (tengely-
szdm a No. of the First Rot. Ax.
paraméteren megadva) kell kitolte-
ni.

Rotary Table Pos.

Fej asztal gép esetén a masodik forgod tengelyt bemérve (tengelyszdm a No. of the Second
Rot. Ax. paraméteren megadva) kell kitolteni.

crer

tengelyek mentén, gépi koordinatarendszerben.

N3216 Offset of 2nd Rotary Table X (L1...8, lebegépontos, csatorna)
N3217 Offset of 2nd Rotary Table Y (L1...8, lebegépontos, csatorna)
N3218 Offset of 2nd Rotary Table Z (L1...8, lebegépontos, csatorna)
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Mértékegysége: mm, vagy inch.
Ezt a paramétert akkor kell bealli-
tani, haazN3200 Mechanical Type
paraméter értéke 2, azaz a gép tipu-
sa asztal-asztal.

A paraméter az els6 forgd tengely
Pos paraméterek) képest adja meg
a masodik forgo tengely (tengely-
szdm a No. of the Second Rot. Ax.
paraméteren megadva) helyzetét.
A masodik korasztal els6hoz viszo-
nyitott helyzetét a csatornaban kije-
161t alaptengelyek mentén kell
megadni.

Offset of 2nd Rotary Table
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N3219 Offs. between Tool Holder and 2nd Rot. Ax. X (L1...8, lebegépontos, csatorna)

N3220 Offs. between Tool Holder and 2nd Rot. Ax. Y (L1...8, lebegépontos, csatorna)

N3221 Offs. between Tool Holder and 2nd Rot. Ax. Z (L.1...8, lebegépontos, csatorna)
Meértékegysége: mm, vagy inch.
Ezt a paramétert akkor kell bealli-

tani, haazN3200 Mechanical Type | &> ¢
paraméter értéke 1, azaz a gép tipu-

sa fej-fej, vagy 3, azaz a gép fej- T
asztal tipusu.
Fej-fej gép esetén a paraméter a

szerszamtartd befogasi pontjatol Si

adja meg a masodik forgo tengely — B 7
(tengelyszdm a No. of the Second

Rot. Ax. paraméteren megadva) Y
helyzetét.

Fej-asztal gép esetén a paraméter a ¥

szerszamtartd befogéasi pontjatol
adja meg az elsd forgd tengely 7
(tengelyszam a No. of the First N Offs. between Tool Holder
Rot. Ax. paraméteren megadva) and 2nd Rot. Ax.
helyzetét.

A tavolsagokat a csatornaban kije-
161t alaptengelyek mentén kell
megadni.

N3222 Offs. between the 2nd and 1st Rot. Ax. X (L1...8, lebegépontos, csatorna)

N3223 Offs. between the 2nd and 1st Rot. Ax. Y (L1...8, lebegépontos, csatorna)

N3224 Offs. between the 2nd and 1st Rot. Ax. Z (L1...8, lebegépontos, csatorna)
Mértékegysége: mm, vagy inch.
Ezt a paramétert akkor kell bealli-
tani, ha azN3200 Mechanical Type < | &> ¢
paraméter értéke 1, azaz a gép tipu-

sa fej-fej.
A paraméter a masodik forgd ten-
gelytdl szamitva adja meg az els6

forgd tengely (tengelyszam a No. Si

of the First Rot. Ax. paraméteren — B 7

megadva) helyzetét.

A tavolsagokat a csatornaban kije- Y

161t alaptengelyek mentén kell

megadni. ¥
A
N Offs. between the 2nd

and st Rot. Ax.
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N3225 Deviation Limit for Rapid (L1...8, lebegdpontos, csatorna)
N3226 Deviation Limit for Feedrate (L1...8, lebegépontos, csatorna)
Nem hasznalt.
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34 Pallet Management paramétercsoport

N3300 Pallet Contr. (bit)
N3300 #7 #6 #5 #4 #3 #2 #1 #0

PRI IDT MNT PAL

#0 PAL: A palettakezeld tablazat hasznalatdnak engedélyezése:
=0: a vez¢érl6 nem haszndlja a palettakezeld tablazatot
=1: a vez¢érl6 haszndlja a palettakezel6 tablazatot.

#1 MNT: Ertéke a gép mechanikai kialakitasatol fiigg. A paletta magazin mellet lehet egy szere-
16hely is kialakitva. Ilyenkor a szerelShelyrdl egy kiilon sor lesz a palettakezeld tablazat-
ban. Ha a paraméter értéke:
=0: nincs szerel6hely,
=1: van szerelShely.

#2 IDT: Nem hasznalt

#3 PRI: A palettakezeld tablazatban megadhatjuk, hogy a palettadkon 1évd darabokat melyik alkat-
rész programmal kell megmunkalni.

A programokat a palettakezeld tdblazatban

=0: 4-, vagy 8-jegyli programszamok azonositjak. A programok a Programs konyvtar gyo-
kerében vannak Ooooo.nct, vagy Ooooooooo.nct fajlnéven. Azokat PLC utasitas-
sal is lehet irni/olvasni.

=1: a programokat elérési utjuk és fajlneviik azonositjak. Ezeket az adatokat PLC utasi-
tassal nem lehet irni/olvasni.

N3301 Pallet Pool Length (DWORD)
A paraméter értéke a gép mechanikai kialakitasatol fiigg. A palettakezeld tablazatban
mindig van egy sor, amely a munkahelyen 1év0 paletta adatait mutatja. Opcionalisan kije-
161hetd egy szereldhely is (MNT=1), amely a szerelohelyen 1évo paletta adatait mutatja
atablazatban. Ezen kiviil itt meghatarozhato, hogy a palettamagazinban hany féréhely van
a palettdk szamara, igy a palettakezel6 tablazatba hany sort kell felvenni a nyilvantartas-
hoz.

Kétpalettas rendszernél, ahol mindkét paletta lehet kint, a Pallet Pool Length=2. PI. a
palettat X mozgatéssal az 1-es cserehelyre mozgatjuk, majd kitoljuk az 1-es palettamaga-
zin pozicidba. Ekkor a munkatér iires és a magazinban 2 paletta van. Ezutan X mozgatas-
sal az 2-es cserehelyrdl behozzuk a 2-es palettat. [lyenkor a palettamagazinban a 2-es ma-
gazinpozicio ires, és a munkatérben van paletta.

Cserélokaros rendszernél, ahol egy cserélokar a palettamagazinb6l behozza a megmunka-
lando palettat, illetve kiviszi a megmunkaltat, a Pallet Pool Length=1. Ilyenkor a paletta-
magazinba bekeriil a megmunkalt, a munkatérbe a megmunkalando paletta.

N3302 No. of Custom Columns (DWORD)
A paraméter lehetséges értékei: O, ..., 4
A palettamagazinban max. 4 felhasznaldi oszlopot vehetiink fel, amelyet kézzel is lehet
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szerkeszteni, illetve PLC utasitassal irni, vagy olvasni.
Az elsd felhasznaloi oszlopban 8 db. bites adat beallitdsara van lehetdség. A paraméter

1-4 értéke esetén mindig megjelenik.
A 2. és 4. felhasznaldi oszlopban lebegdpontos adatok megadésara van lehetdség.
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35 Emulator paramétercsoport

N5000 NC Mode (egész)
A felhasznal6 altal nem allithat6 paraméter. Kotelezden
Real Run
allasban kell lennie.
Minden egyéb esetben az NCT kft. nem tudja garantalni a gép és a kezeld biztonsagat.

181



36 PC Settings paramétercsoport

36 PC Settings paramétercsoport

N5100 Date_Time (Hénap/Nap/Ev Ora:Perc:Masodperc AM vagy PM)
A vezérlGbe épitett naptar és Ora beallitdsat végzi. A szamok értelmezése a fent megadott
sorrendben torténik.
Az 6rat megadhatjuk
— 12 o6rés megadassal, ekkor a végére AM (déleldtt), vagy PM (délutan) irando,
— 24 6réas megadassal, ekkor AM és PM elhagyhato.

N5101 IP Address (nnn.nnn.nnn.nnn)
Itt adhatja meg a rendszergazdatol vagy az internetszolgaltatotol kapott Internet protokoll
(IP) cimet. Az IP-cim 32 bites szam, amelynek jel6lése négy, ponttal elvalasztott szam 0
és 255 kozott.

N5102 IP Mask (nnn.nnn.nnn.nnn)
Itt adhatja meg a rendszergazdatol vagy az internetszolgaltatotol kapott alhalozati maszk
szdmat. Ez a szdm az IP-cimmel egyiitt azonositja azt a hal6zati szegmenset, amelyhez
a szamitogép tartozik.
Az alhéldzati maszk 32 bites szdm, amelynek jel6lése négy, ponttal elvalasztott szam 0
¢€s 255 kozott. Az alhaldzati maszk alapértelmezett értékei altaldban a 0 és a 255 szdmok
(példaul 255.255.255.0), de mas szamértékek is eldfordulhatnak.

N5103 IP GateWay (nnn.nnn.nnn.nnn)

Itt adhaté meg a hozzaadni kivant alapértelmezett atjaro IP-cime. Ez annak a szamitogép-
pel egyazon halozaton 1éve helyi [P-titvalasztonak a cime, amely a helyi haldzaton tuli ci-
mekre tovabbitja a forgalmat. Az egyes mezdkben 1évo értékeknek 0 és 255 kozott kell
lenni.

Az atjar6 olyan utvalaszto, amely kiilonallo IP-halozati szegmenseket kapcsol Gssze.
Példaul egy halozati szegmens atjard segitségével kapcsolodhat egy masik halozati szeg-
menshez, egy nagy kiterjedésii hal6zathoz vagy az Internethez.

N5104 IP Primary DNS (nnn.nnn.nnn.nnn)
Itt adhaté meg a szamitogép elsddleges DNS-kiszolgaldjanak IP-cime. El6szor ennek a
kiszolgalonak a segitségével torténik azoknak a szamitogép altal lekérdezett DNS-nevek-
nek a hozzarendelése IP-cimekhez, amelyek feloldasahoz nem allnak rendelkezésre helyi
névfeloldasi informécidok (DNS-nevek vagy a Hosts fajlban 1év0 nevek).

N5105 IP Secondary DNS (nnn.nnn.nnn.nnn)
Itt adhato meg a szamitogép masodlagos DNS-kiszolgaldjanak IP-cime. A rendszer akkor
hasznalja ezt a kiszolgélot, ha az Elsddleges DNS-kiszolgald mezében megadott DNS-ki-
szolgalo nem érhetd el, vagy a szamitogép altal lekérdezett DNS-neveket nem tudja IP-ci-
mekké visszafejteni.

N5106 IP Primary WINS (nnn.nnn.nnn.nnn)
Az elsédleges WINS (Windows Internet Name Service) kiszolgélo IP cime.
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N5107 IP Secondary WINS (nnn.nnn.nnn.nnn)
A masodlagos WINS (Windows Internet Name Service) kiszolgald IP cime.

N5108 IP DHCP (egész)
Ha a paraméter értéke
=0: a vezérlo IP cimeit kézzel kell kiosztani,
=1:avezérld az IP cimet egy DHCP (Dynamic Host Configuration Protocol) kiszolgalo-
t6] dinamikusan kapja.

N5109 Language (egész)
A legordiild meniibdl ki kell valasztani a sziikséges nyelvet. Ujrainditas kell.

N5110 Keyb Init Delay (egész)
Csak akkor hatdsos, ha a vezérl6hoz klaviatlira van csatolva, az érintéképernydre nem vo-
natkozik.
Egy klaviatira nyomogomb lenyomasa utdn a varakozas idejét allitja be, amely utan el-
kezd ismételni, ha a gombot lenyomva tartjuk. Kis értékeknél rovid, nagy értékeknél
hosszu ideig var.
Ertékhatér: 250...1000
A paraméter csak a vezérlo kikapcsolasa (aramtalanitisa) utdan lesz hatdsos.

N5111 Keyb RepeatRate (egész)
Csak akkor hatdsos, ha a vezérléhoz klaviatira van csatolva, az érintéképernydre nem vo-
natkozik.
Egy klaviatira nyomdgomb lenyomésa utan az ismétlés gyakorisagat allitja be, ha a gom-
bot lenyomva tartjuk. Kis értékeknél lassu, nagy értékeknél gyors az ismétlés.
Ertékhatar: 2...30
A paraméter csak a vezérlo kikapcsoldasa (aramtalanitasa) utan lesz hatdsos.
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Chuck Position X. . ............... 122
Chuck PositionZ. ................ 122
CIR. ..ot 68
CircFMin. ...................... 33
CircOver...........coovviiinnn.. 93
Clearance Val G83................. 98
Clearance Val in Tapping........... 103
CLR. ... 82
CLRGTablel. ................... 82
CLRGTable2. ................... 82
CLRGTable3. ................... 82
CLRGTable4. ................... 82
CLRGTable5. ................... 82
CM. .. 116
Comp. Config on Lathes.. ........... 95
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Control Type.. .................... 18
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CSA. ... 24
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Cutting Time. ................... 135
CYC..o o 138
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EPC. ... ... 138
ESC. ... . 139
Escape. ........ .. ... .. ... 108
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FeedMult........................ 34
Feedforward...................... 43
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GI8.. . 81
GI9.. .. 81
G20.. ..o 81
G23.. 81
G31Config...................... 160



G31Feed. ....................... 33
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GA43. . 81
Ga44.. . 81
GOl o 81
GOS. o 82
GAP. ... 93
GCY. ..o 153
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GOS. .. 69
Gradient Comp. Contr.............. 153
Gradient Value A. ................ 154
Gradient ValueB. ................ 154
Gradient Value C. ................ 154
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Handle Direction. ................ 136
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TIAL. . 175
A2, . 175
ID. .o 44, 54
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e 172
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e 174
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INX. 53
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IP Secondary DNS. . .............. 182
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IXCoo 53
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JEP. 34
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JogFContr....................... 34
JogFGY%. .. .. .. .. ... 35
JogFGOS5. ... 35
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JRK. ..o 40
Keyb Init Delay.. . ................ 183
Keyb RepeatRate. ................ 183
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L3 Length of Tailstock............. 122
Language........................ 183
ListContr. ...................... 118
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Lubrication Distance.. .. ............ 79
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M Code MIOSE.. . ................ 119
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MGRHighn. ................. ... 88
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MGRLown...................... 88
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Machine Group Config. ........... 133

MacroContr..................... 117
Magazine Config. . ............... 156
Manual Rapid.. . .................. 34
MaxFeed........................ 31
Max. Amount of Wear Comp......... 96
Max. Ang. Diff. on Rot. Ax.. ....... 168
Max. Dist. on Rot. Ax.............. 168
Max. Distance of a Block.. ......... 165
Max. Tolerance. ................. 166
MBM. ...... ... 82
MCD. ... 118
MCO. ... 129
MD........... 44, 54
MDS.. ... 118
MDO.. .. ... 118
MDL ... 129
Mechanical Type. . ............... 169
MEQ........... i 117
MGD. ... . 24
Min Spindle Speed G%6............. 60
Min Thrd Cut.................... 110
Min. Dist. on Rot. Ax.............. 168
Min. Distance of a Block........... 165
Min. Tolerance.. . ................ 167
MML........ ... . 129
MNT......o 179
MRW. ... ... . 79
MSU.... . 131
MSY... ... 125
MT. .. 116
MT1, ..., MT4.................... 156
Multiply. . ... 43
NCcycletime.. ................... 19
NCMode. ...................... 181
NMI, ., NM4. . ................. 155
NoOfDecGCodes............... 114
NoOfGCodes................... 113
NoOfMCodes. ................. 115
No Of M Macro Codes. ........... 115
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No. Of Common #500. . ........... 113
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No. of Common Tool Offsets M. . . . .. 90
No. of Common Tool Offsets T.. .. ... 94
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No. of Compensation Axis 6. .. ..... 145
No. of Custom Columns. .. .... 156,179
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No. of M Code for Spnd. Pos.. ....... 65
No. of Machined Parts. ... ......... 135
No. of Moving Axis 1. ............ 145
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No. of Moving Axis4. ............ 145
No. of Moving AxisS. ............ 145
No. of Moving Axis 6. ............ 145
No. of Offset Code................ 158
No.of PartsReqrd. . .............. 135
No. of Points on 1st Axis........... 151
No. of Points on 2nd Axis. . ........ 151
No. of Points on 3rd Axis. ......... 151
No.of PotsinChain 1. ............ 157
No.of PotsinChain2............. 157
No. of Potsin Chain 3. ............ 157
No. of Pots in Chain4. ............ 157
No. of RowsinMatrix 1. .......... 157
No. of Rows in Matrix 2. .......... 158
No. of Rows in Matrix 3. .......... 158
No. of Rows in Matrix 4. .......... 158
No. of the First Rot. Ax.. .......... 170
No. of the Second Rot. Ax.. ........ 172
No. of Tool Offsets. ............... 90
No. of Total Parts.. . .............. 135
Normal Acc. ..................... 37
Nr. of Interface Cards.. ............. 19
NumbofDiv. ................... 109
NVF. 79
Offs. between the 2nd and 1st Rot. Ax. X

............................... 177
Offs. between the 2nd and 1st Rot. Ax. Y

............................... 177
Offs. between the 2nd and 1st Rot. Ax. Z

............................... 177
Offs. between Tool Holder and 2nd Rot. Ax.
X 177
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Y 177
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Offset of 2nd Rotary Table X.. ... ... 176

Offset of 2nd Rotary Table Y.. ... ... 176
Offset of 2nd Rotary Table Z. . . .. ... 176
ONL. ... 91
ONS. .. 163
Operation Time................... 135
OPN. ... ... 45, 63
ORL..... ... 53
OSW. . . 55
OTR. .. ... . i 55,125
P00, ..., P77.. ... o 78
PAL.. ... ... . . . 179
PalletContr.. .................... 179
Pallet Pool Length. ............... 179
Part Count M. ................... 135
Part Time. ...................... 135
PCH. ... . 86
PCS... ... 117
PER...... ... . .. 24
PerAmount. ...................... 25
Pitch Comp. Contr... .............. 138
PKD. ... ... 125
PLCBIitsO........................ 78
PLCBitsl........................ 78
PLCBIits2..............ooi... 78
PLCBIits3........................ 78
PLCBIits4........................ 78
PLCBIitsS. . ... 78
PLCBIits6. .. ... 78
PLCBits7........coovii .. 78
PLC Doublen. .................... 79
PLCDWordn. .................... 79
PLC PrgConfig.................... 79
PLN.. .. .. 96
PNT...... .. 118
Point No. of Machine Zero on 1st Axis
.............................. 152
Pomt No. of Machine Zero on 2nd Axis
.............................. 152
Pomt No. of Machine Zero on 3rd Axis
.............................. 152
Polar Intp. Comp. Amount. . ......... 30
Position A....................... 153
Position A of Moving Axis 1........ 147
Position A of Moving Axis 2. ....... 147
Position A of Moving Axis 3........ 147
PositionB....................... 153
Position B of Moving Axis 1. ....... 147
Position B of Moving Axis 2. ... .... 147

Position B of Moving Axis 3. ....... 147
PositionC....................... 153
Position C of Moving Axis 1. ....... 147
Position C of Moving Axis 2. ....... 147
Position C of Moving Axis 3. ....... 147
Position Calibration. ............... 42
PositionD....................... 153
Position D of Moving Axis 1........ 147
Position D of Moving Axis 2........ 147
Position D of Moving Axis 3........ 147
Position Drift Compensation. .. ...... 43
PositionGain. .................... 42
Position Offset. . .................. 42
PoweronTime................... 135
PRC. ... 117
Precision Setting.................. 119
PrgNo ASCII Calln. .............. 116
PRI ... .o 179
Primary Interval. . ................ 139
Primary Largest Cell No.. . ......... 139
Primary Smallest Cell No.. ......... 139
Primary Smallest Cell No. Both Dir.. . 140
PrintContr. ..................... 118
PSN... .o 125
PTC...... ... ... ... ... 100, 102, 103
QGW. . 95
Radius Diff. . ..................... 88
Range Enable. .................... 74
RangelA Negative. . ............... 75
Rangel A Positive.................. 75
RangelB Negative. ................ 75
RangelB Positive. . ................ 75
Range2 Negative.. . ................ 76
Range2 Positive. .................. 75
Range3 Negative.. . ................ 76
Range3 Positive. .................. 76
Rapid......... .. ... ... . ... 31
Rapid Distance. . ................. 161
Rapid Distance X. . ............... 161
Rapid Distance Y. . ............... 162
Rapid Distance Z. . ............... 162
Rapid Reduct. Ratio. . .............. 40
RCE. ... .. 120
RDI.... .o 175
RD2......oo 175
REL... .o 74
RE2.... ..o 74
RE3..... 74
Recomposition Config. ............ 125
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RefFeed......................... 31

RefRapid........................ 31
Reference Distance. ............... 69
Reference Positionl................ 27
Reference Position2................ 27
Reference Position3................ 27
Reference Position4. . .............. 27
Reference Shift.. . ................. 72
Reference Type. .................. 68
REL. ... .. 87
Relief Ax1. ..................... 108
ReliefAx2. ..................... 109
REN...... ... 25
Retr G74 G75.................... 109
Retr.Delay...................... 121
Retr.Dist........................ 120
Retr.Feed....................... 121
Return Override in Tapping......... 105
Return Val G73. . ................. 98
Return Val in Tapping. . ........... 102
RFF. ... 99
Rn Accin Extract.. ............... 106
Rn Accin Tapping................ 105
Rn Acc Tcin Tapping. . ........... 105
RnSAcc. .............. ... . ... 38
RnSAccTe............... ... 38
RnSBackLash.................... 65
Rn S Calibration.. . ................ 58
RnSDead Time................... 63
RnSDivide. ..................... 55
RnSFMax. ..................... 36
Rn S Feedforward. ................ 63
RnSInpos. .......... .. ... ..... 63
RnSJogSpeed. .................. 58
RnSMax........................ 58
RnSMin. ....................... 58
Rn S Multipy. .................... 55
Rn S OrientSpeed.. .. .............. 64
RnSRamp Down. ................ 59
RnSRampUp.................... 58
RnSRapid....................... 36
RnSSerrll....................... 64
RnSSerrl2....................... 64
RnSSerrl3....................... 64
RnSSynchrK.................... 64
Rn S Time Constantl............... 62
Rn S Time Constant2............... 63
Rn S Time Constant3............... 64
Rn S Time Constant4............... 64
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Rn Spindle Gain.. . ................ 62
Rn Tapping Gain. ................ 107
RND.... ... 25
ROE. ... ... ... L 102
ROL. ... ... 39
RollAmount. . .................... 25
RollOver Control. .. ............... 25
ROT. ... 24
Rotary Table Pos. X............... 176
Rotary Table Pos. Y............... 176
Rotary Table Pos. Z. . ............. 176
RSR. ... 125
RST. .. 133
RTL. ..o 96
RTM.... ..o 97
SFluct%.. ..., 57
SFluctW. ...... ... ... .. .. ... 57
S Inpos TimeOut. ................. 63
SN%. o 56
SNO....o 56
SNW. .o 56
S Position Drift Compensation. . .. ... 62
SSCErr. ... 57
STime. .............. ... 56
SBM.. ... 117
SBS. .. 133
SBY. ..o 158
Search Config.................... 155
SEC. .. 86
Secondary Interval. . .............. 142
Secondary Largest Cell No.......... 143
Secondary Smallest Cell No.. . ...... 143
Sensor Input of G31............... 160
Sensor Input of G36, G37. ......... 160
Sensor Input of Tool Setter S1.. .. ... 162
Sensor Input of Tool Setter S2.. . . ... 163

Sensor Input of Workpiece Setter S1.. 163
Sensor Input of Workpiece Setter S2.. 163

SER. ... .. 125
Serrll. ....... ... ... ... 45
Serrl2. ... ... ... 46
Serrl3. ........... ... 46
Servo Control.. . ............... 44, 49
Servo Limit during Torque Limit Skip

............................... 164
SEX. o 53
SGC. ..o 95
SKD. ..o 74
SKF. .. 160



SM. 116
Smallest Cell No. of Moving Axis 1. . 146
Smallest Cell No. of Moving Axis 2. . 146
Smallest Cell No. of Moving Axis 3. .
Smallest Cell No. of Moving Axis 4. . 146
Smallest Cell No. of Moving Axis 5. . 146
Smallest Cell No. of Moving Axis 6. . 146

SME. ... .. 47
SMR. ... . 131
Spindle Analog Adjust. . ............ 59
Spindle Axis Namel................ 65
Spindle Axis Name2................ 65
Spindle Axis Name3................ 65
Spindle Config. ................ 53, 66
Spindle Encoder Config............. 54
Spindle Encoder Counts. . ........... 54
Spindle Feedforward Control. . . ... ... 63
Spindle Grid Shift.. . ............ ... 60
Spindle Input Address. ............. 52
Spindle Input Type. . ............... 52
Spindle M High. .................. 60
Spindle MLow.................... 60
Spindle Magazines. . .............. 158
Spindle N Time Constant............ 35
Spindle Name2.................... 53
Spindle Name3.................... 53
Spindle Output Address. .. .......... 52
Spindle Output type. .. ............. 52
Spindle Phase Shift.. ............... 60
Spindle Servo Control. ............. 63
Spindle Speed Offset. .............. 59
SPM. ... 158
SSB.. . 85
Start Dec G Macro. ............... 114
Start GMacro.................... 113
Start M Macro.. . ................. 115
Start M of Spnd. Pos.. . ............. 65
Start MSubP. ................... 115
Start PrgNo. ................ 113,114
Start PrgNoDec.................. 114
Start Prg No M Macro. ............ 115
Start Prg NoM SubP. ............. 115

Starting No. of Pots in Magazine 1. .. 157
Starting No. of Pots in Magazine 2. .. 157
Starting No. of Pots in Magazine 3. .. 157
Starting No. of Pots in Magazine 4. .. 157
STE.. .. .. o 74

STP.. ..o 118
Straightness Comp. Contr.. ......... 144
StrkCont. . ....................... 74
SUM. ... 131
Superimposed Config.............. 131
Superimposed Master.............. 130
Switch Length.. . .................. 69
Switch Shift. ..................... 70
SWn Axis Number................. 77
SWnMaxPos..................... 77
SWnMinPos..................... 77
SWT. .o 68
SY.. 144
SYM. ... 119, 125
Synchr K......................... 46
Synchron Config.................. 125
Synchron Error. . .............. ... 126
Synchronous Master............... 125
TMeasFeed...................... 35
TO. . 124
Tailstock Position Z. .. ............ 123
Tandem Master.. .................. 49
TCA. . 160
TCF.. ..o 175
TCM. ... 95, 96
TCR. . 96
TCU. .o 155
ThrdChmfr. . .................... 109
Threshold. . ...................... 51
Time Constantl. .................. 43
Time Constant2. .................. 43
Time Constant3. .................. 45
TLC.. .o 117, 155
TLF.. .o 160
TLN. .o 155
TML. .o 110
TMU.. ..o 155
TMW. 160
TOE. ... 54
TOL. ... 97
Tolerance Along Cutting Axis. . .. ... 112
Tolerance Along Roughing Axis. .... 111
Tolerance of Rot. AX............... 167
Tolerance of Smooth2. ............ 167
TOM.. ... 96
Tool Axis Direction. .............. 169
Tool Holder Position X. ........... 124
Tool Holder Position Z.. . .......... 124
Tool M. Config................... 155



Tool Management Table Length. .... 156

ToolMeas. ...................... 91
Tool TipAngle.. . ................ 111
Tool/WP Setter Config. ........... 163
TPL ..o 118
TSB. . 85
TSC. .o 99
TSP.. .o 155
Turning Cyc. Config............... 110
TYP. ..o 122
UNL. ... 55
Unitof Measure................... 23

HOIND.......... ... 23
USD. ... 118
Value A of Comp. Axis 1. ......... 147
Value A of Comp. Axis 2. ......... 147
Value A of Comp. Axis 3. ......... 147
Value B of Comp. Axis 1........... 147
Value B of Comp. Axis2........... 147
Value B of Comp. Axis3........... 147
Value C of Comp. Axis 1........... 147
Value C of Comp. Axis2........... 147
Value C of Comp. Axis3........... 147
Value D of Comp. Axis 1. ......... 147
Value D of Comp. Axis 2. ......... 147
Value D of Comp. Axis 3. ......... 147
VIR.. ... 24
W1 WidthofJaws. ............... 122
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