Zdrojové kédy pouzivané v DP:

Globalni proménné (GVL):

GVL_AXxis:
VAR_GLOBAL

// Referovani os (axis) ustavovacich patek.

axis1 : AXIS_REF;

axis2 : AXIS_REF;

axis3 : AXIS_REF;

axis4 : AXIS_REF;

axis5 : AXIS_REF;

axis6 : AXIS_REF;
END_VAR

GVL_Konstanty:
VAR_GLOBAL CONSTANT

// Definice konstant pouZivanych v celém programu.

fgTihoveZrychleni :REAL :=9.81;
ngVzdalenostNodu ¢INT  :=300;
ngSklon :INT  :=1000;
ngPrevod :INT  :=1000;
fSklon_v_ose_X_pocatecni INT =0
fSklon_v_ose_Y_pocatecni INT =0
fgVzdalenost_X1 :REAL :=496;
fgVzdalenost_X2 :REAL :=592;
fgVzdalenost_Y :REAL :=1268;

END_VAR

// Hodnota tihového zrychleni [m/s/2].

// Vzdalenost mezi nody 1az3a2az4.

// Sklon je (v mm, nebo um) na 1000mm.

// Pfevod z um na mm (um prijdou vhodnéjsi).

// Prvotni sklon v ose X, ktery zadava obsluha pfi zapnuti stroje.

// Prvotni sklon v ose Y, ktery zadava obsluha pfi zapnuti stroje.

// Pritazeni hodnoty vzdalenosti X1. Vzdalenost rohovych patek 1 a 2 [mm].
// Pritazeni hodnoty vzdalenosti X2. Vzdalenost rohovych patek 5 a 6 [mm].
// Prifazeni hodnoty vzdalenosti Y. Vzdalenost dvojice patek 1,2 a 5,6 [mm].



GVL_Sklon_aktualni:
VAR_GLOBAL

fgSklon_v_ose_X_aktualni
fgSklon_v_ose_Y_aktualni

fgSklon_v_ose_X_aktualni_vp1l
fgSklon_v_ose_Y_aktualni_vpl
fgSklon_v_ose_X_aktualni_vp2
fgSklon_v_ose_Y_aktualni_vp2
fgSklon_v_ose_X_aktualni_vp3
fgSklon_v_ose_Y_aktualni_vp3

END_VAR

GVL_Vstupy_a_vystupy:

VAR_GLOBAL

// Definice zadanych poloh:

fP1zadana
fP2zadana
fP3zadana
fP4zadana
fP5zadana
fP6zadana

// Definice aktualnich poloh:

fP1aktualni
fP2aktualni
fP3aktualni
fP4aktualni
fP5aktualni
fP6aktualni

AT
AT
AT
AT
AT
AT

AT
AT
AT
AT
AT
AT

%Q*
%Q*
%Q*
%Q*
%Q*
%Q*

%I*
%I*
%I*
%I*
%I*
%I*

: REAL; // Globalni proménna pro vypocitany aktualni sklon v ose X.

: REAL; // Globalni proménna pro vypocitany aktualni sklon v ose Y.

: REAL; // Globalni proménna pro vypocitany aktualni sklon vpl v ose X.
: REAL; // Globalni proménna pro vypocitany aktualni sklon vpl v ose V.
: REAL; // Globalni proménna pro vypocitany aktualni sklon vp2 v ose X.
: REAL; // Globalni proménna pro vypocitany aktudlni sklon vp2 v ose Y.
: REAL; // Globalni proménna pro vypocitany aktualni sklon vp3 v ose X.
: REAL; // Globalni proménna pro vypocitany aktualni sklon vp3 v ose Y.

: LREAL;// Z4dana poloha chytré patky 1.
: LREAL;// Zadana poloha chytré patky 2.
: LREAL;// Z4dana poloha chytré patky 3.
: LREAL;// Z4dana poloha chytré patky 4.
: LREAL;// Z4dana poloha chytré patky 5.
: LREAL;// Z4dana poloha chytré patky 6.

: UINT; // Aktualni poloha chytré patky 1.
: UINT; // Aktualni poloha chytré patky 2.
: UINT; // Aktualni poloha chytré patky 3.
: UINT; // Aktudlni poloha chytré patky 4.
: UINT; // Aktualni poloha chytré patky 5.

: UINT; // Aktualni poloha chytré patky 6.



// Definice sil na chytrych patkach:

fF1
fF2
fF3
fF4
fF5
fF6

AT
AT
AT
AT
AT
AT

%I*
%I*
%I*
%I*
%I*
%I*

: UINT;
: UINT;
: UINT;
: UINT;
: UINT;
: UINT;

// Definice odlehnuti na chytrych patkach:

fOdlehnutiPatkyl
fOdlehnutiPatky2
fOdlehnutiPatky3
fOdlehnutiPatky4
fOdlehnutiPatky5
fOdlehnutiPatky6

AT
AT
AT
AT
AT
AT

%I *
%I *
%I *
%I *
%I *
%I *

: UINT;
: UINT;
: UINT;
: UINT;
: UINT;
: UINT;

// Sila na chytré patce 1.
// Sila na chytré patce 2.
// Sila na chytré patce 3.
// Sila na chytré patce 4.
// Sila na chytré patce 5.
// Sila na chytré patce 6.

// Odlehnuti na chytré patce 1.
// Odlehnuti na chytré patce 2.
// Odlehnuti na chytré patce 3.
// Odlehnuti na chytré patce 4.
// Odlehnuti na chytré patce 5.
// Odlehnuti na chytré patce 6.

// Hodnoty koncovych uzl( libel, z kterych se vypocita sklon OSv ose X a Y:

fL1
fL2
fL3
fL4

// Hodnoty vypocétenych sklonl OS v ose X a Y:

falfal
fbetal
falfa2
fbeta2
falfa3
fbeta3

AT
AT
AT
AT

%I*
%I*
%I*
%I*

: UINT;
:UINT;
: UINT;
: UINT;

: REAL;
: REAL;
: REAL;
: REAL;
: REAL;
: REAL;

// Hodnota koncového uzlu 1.
// Hodnota koncového uzlu 2.
// Hodnota koncového uzlu 3.
// Hodnota koncového uzlu 4.

// Hodnota vypocéteného sklonu OS v ose X:
// Hodnota vypocéteného sklonu OS v ose Y:
// Hodnota vypocéteného sklonu OS v ose X:
// Hodnota vypocteného sklonu OS v ose Y:
// Hodnota vypocteného sklonu OS v ose X:
// Hodnota vypocteného sklonu OS v ose Y:



// Za definovani proménné pro tlacitko TOTAL STOP:

bgTotalStop AT %I* :BOOL; // Proménna pro tlacitko TOTAL STOP

END_VAR

UZivatelské datové typy (DUT):

DUT_PolohyZ:
TYPE

// Zde se definuje datovy typ jednorozmérného pole.

// Pole obsahuje data o aktualnich polohach ustavovacich patek.
DUT_PolohyZ : ARRAY [1..6] OF LREAL;

END_TYPE

DUT_PolohyA:
TYPE

// Zde se definuje datovy typ jednorozmérného pole.
// Pole obsahuje data o aktudlnich polohach ustavovacich patek.
DUT_PolohyA : ARRAY [1..6] OF UINT;

END_TYPE



DUT_Libely:
TYPE

// Zde se definuje datovy typ jednorozmérného pole.

// Pole obsahuje data o krajnich hodnotach libel pro stanoveni naklopeni v osach Xa.
DUT Libely  :ARRAY [1..4] OF UINT;

END_TYPE

DUT_Laktualni:
TYPE

// Zde se definuje datovy typ jednorozmérného pole.

// Pole obsahuje data o vypoctenych hodnotach Laktualni pro stanoveni naklopeni v osach Xa.
DUT_Laktualni : ARRAY [1..4] OF REAL;

END_TYPE

DUT_Sily:
TYPE

// Zde se definuje datovy typ jednorozmérného pole.
// Pole obsahuje data o silach neboli reakcich na ustavovacich patkach.
DUT _Sily : ARRAY [1..6] OF UINT;

END_TYPE



DUT_Sily_delta_opt:
TYPE

// Zde se definuje datovy typ jednorozmérného pole.

// Pole obsahuje data o diference mezi aktualni silou a jeji optimalni velikosti.
DUT Sily delta_opt  : ARRAY [1..6] OF REAL;

END_TYPE

DUT_Sily_optimalni:
TYPE

// Zde se definuje datovy typ jednorozmérného pole.

// Pole obsahuje data o optimalnich silach neboli reakcich na ustavovacich patkach.
DUT_Sily_optimalni ~ : ARRAY [1..6] OF REAL;

END_TYPE

DUT_OdlehnutiPatek:
TYPE

// Zde se definuje datovy typ jednorozmérného pole.
// Pole obsahuje data o hodnotéach zatiZeni na ustavovacich patkach. Jestli nedoslo k odlehnuti patky od loZe.
DUT_OdlehnutiPatek :ARRAY [1..6] OF UINT;

END_TYPE



DUT _alfa:
TYPE

// Zde se definuje datovy typ jednorozmérného pole.

// Pole obsahuje data o vypoétenych sklonech OS v ose X.

DUT alfa : ARRAY [1..3] OF REAL;
END_TYPE

DUT _beta:
TYPE

// Zde se definuje datovy typ jednorozmérného pole.

// Pole obsahuje data o vypoctenych sklonech OS v ose V.

DUT_beta : ARRAY [1..3] OF REAL;

END_TYPE

Funkcni bloky (FB):

FB_Patkal: Ostatni patky jsou koncipovany stejné jako ukazka pro Patku 1.

FUNCTION_BLOCK FB_Patkal

VAR_INPUT
bEnablel : BOOL := TRUE;
bStartV1 : BOOL := FALSE;
bStartz1 : BOOL := FALSE;
bAxisVysunutil :BOOL := FALSE;
bAxisZasunutil :BOOL := FALSE;

// Indikace zapnuté osy.

// Pokyn tladitkem pro vysouvani ustavovaci patky.
// Pokyn tladitkem pro zasouvani ustavovaci patky.
// Enablovani osy pro vysouvani.

// Enablovani osy pro zasouvani.



IrOverridel : LREAL; // Hodnoty override, které nastavuje obsluha.

IrVelo : LREAL; // Méni hodnoru rychlosti podle obsluhy.
END_VAR
VAR_OUTPUT
IrHodnotaVysunutil : LREAL; // Zobrauje hodnotu polohy vysunuti nebo zasunuti.
IrNulovanil : LREAL; // Nulovani hodnoty vysunuti patky1.
END_VAR
VAR
IrOverridelp : LREAL; // Definice overrideru v mcSetOverride.

// Motion Control Function Block:

mcPower : MC_Power; // Zapinani osy.

mclog : MC_Jog; // Ru¢ni pohyb osy v kladném i zaporném sméru.
mcBufferMode : MC_BufferMode;

mcSetOverride : MC_SetOverride; // Nastavovani Override.

mcReadActualPosition : MC_ReadActualPosition; // Informace o aktudlni poloze vysunuti patky.

END_VAR



// Definice linearnich os (Axis) ustavovacich patek:

// Definovani osy (Axis 1):

mcPower(

Axis:= GVL_Axis.axis1,

Enable:= bEnablel,
Enable_Positive:= bAxisVysunutil,
Enable_Negative:= bAxisZasunutil,
Override:=,

BufferMode:= mcBufferMode,
Options:=,

Status=>,

Busy=>,

Active=>,

Error=>,

ErrorlD=>);

// Pfifazeni, kterd osa se bude fidit.
// Zapinani MC bloku.

// Pohyb osy v kladném sméru.

// Pohyb osy v zdporném sméru

// Zajistuje v ruénim reZimu vysouvani a zasouvani ustavovaci patky 1

mcJog(

Axis:= GVL_Axis.axis1,
JogForward:= bStartV1,
JogBackwards:= bStartZ1,

// Ptifazeni, ktera osa se bude fidit.
// Vysouvani osy pres tlacitko vysouvani.
// Zasouvani osy pres tlacitko zasouvani.

Mode:= MC_JOGMODE_CONTINOUS, // Pohyb zajistén pokud bude tlacitko davat signal TRUE.

Position:=,
Velocity:= IrVelo,
Acceleration:=,
Deceleration:=,
Jerk:=,

Done=>,
Busy=>,
Active=>,
CommandAborted=>,
Error=>,
ErrorID=>);

// Sem se nacita zvolena hodnota obsluhou.



// Definuje override pro patku 1

IrOverridelp := IrOverride1/100; // Protoze override pracuje jen s hodnotami
// v intevalu <0;1> a obsluha v <0;100> je vytvoren prepocet.

mcSetOverride(

Axis:= GVL_Axis.axis1, // Pfifazeni, kterd osa se bude fidit.
Enable:= bEnablel, // Zapinani MC bloku.
VelFactor:= IrOverridel, // Ptifazuje okolik se snizi zadana rychlost.

AccFactor:=,
JerkFactor:=,
Enabled=>,
Busy=>,
Error=>,
ErrorlD=>);

// Cteni polohy patky 1 a zapsani do promé&né IrHodnotaVysunutil.

mcReadActualPosition(
Axis:= GVL_Axis.axis1,
Enable:= bEnablel,
Valid=>,
Busy=>,
Error=>,
ErrorID=>,
Position=> IrHodnotaVysunutil);

// Nulovani aktualni hodnoty vysunuti patky1.

IrNulovanil := IrHodnotaVysunutil - IrHodnotaVysunutil;



FB_Hmotnost_stroje:

FUNCTION_BLOCK FB_Hmotnost_stroje
VAR_INPUT

fFa : DUT_Sily;
END_VAR
VAR_OUTPUT
fHmotnost :REAL; // Proména pro vypocitanou hmotnost OS.
END_VAR
VAR
fg :REAL := GVL_Konstanty.fgTihoveZrychleni; // Dekladace tihového zrychleni
END_VAR

// Funkénim blokem je vypocitdvana hmotnost OS z udaju
// ziskanych ze silovych senzoru (cidel).

fHmotnost := (fFa[1]+fFa[2]+fFa[3]+fFa[4]+fFa[5]+fFa[6])/fg;



FB_Poloha_COG:

FUNCTION_BLOCK FB_Poloha_COG

VAR_INPUT
fFa
X1
X2
fy

END_VAR

VAR_OUTPUT

fA
fB

END_VAR
// Vypoctet COG v ose Y.

: DUT_Sily;
: REAL;
: REAL;
: REAL;

: REAL;
: REAL;

// Pole zatézujicich sil po odlehéeni vnitfnich patek [N].
// Vzdalenost rohovych patek 1 a 2 [mm].

// Vzdalenost rohovych patek 5 a 6 [mm].

// Vzdalenost dvojice patek 1,2 a 5,6 [mm].

// Hodnota polohy v ose X [mm].
// Hodnota polohy v ose Y [mm].

fB := (fFa[5]+fFa[6])*fY/(fFa[1]+fFa[2]+fFa[5]+fFa[6]);

// Vypocet COG v ose X.

fA = (fFa[2]*fX1+fFa[6]* (FX1+((fX2-fX1)/2))-fFa[5]*((fX2-fX1)/2))/(fFa[1]+fFa[2]+fFa[5]+fFa[6]);



FB_SklonXY:
FUNCTION_BLOCK FB_SklonXY

VAR_INPUT
fSklon_v_ose_X_pocatecni : REAL; // Prvotni sklon v ose X, ktery zadava obsluha pfi zapnuti stroje.
fSklon_v_ose_Y_pocatecni : REAL; // Prvotni sklon v ose Y, ktery zadava obsluha pti zapnuti stroje.
fLdelta :DUT _Libely; // Pole definujici Hodnoty z Nodu 1. az 4.
nVzdalenostNodu 1INT; // Vzdalenost mezi nodi 1 az 3 a 2 az 4. Pfifazovat hodnotu vzdalenosti az v MAIN.
nSklon 1 INT; // Sklon je (v mm, nebo um) na 1000mm.
nPrevod 1 INT; // Pfevod z um na mm (um pfijdou vhodné;jsi).

END_VAR

VAR_OUTPUT
fLaktualni : DUT_Laktualni; // Vypoctené aktudlni hodnoty nodu 1 az 4.
fSklon_v_ose_X_aktualni : REAL; // Vypocitany sklon v ose X.
fSklon_v_ose_Y_aktualni : REAL; // Vypocitany sklon v ose Y.

END_VAR

// Funkéni blok, kde se vypocitavaji:
// 1) Aktudlni hodnoty nodu 1 az 4 (fLaktualnil...]).

fLaktualni[1] := (fSklon_v_ose_Y_pocatecni*nVzdalenostNodu/nSklon/nPrevod)+fLdelta[1];
fLaktualni[2] := (fSklon_v_ose_X_pocatecni*nVzdalenostNodu/nSklon/nPrevod)+fLdelta[2];
fLaktualni[3] := O+fLdelta[3];
fLaktualni[4] := O+fLdelta[4];

// 2) Vypocte se sklon OS v ose X a Y => Stll je umistén ve vychozi poloze.

fSklon_v_ose_X_aktualni := nSklon/nVzdalenostNodu*(fLaktualni[2]-fLaktualni[4])*nPrevod;
fSklon_v_ose_Y_aktualni := nSklon/nVzdalenostNodu*(fLaktualni[1]-fLaktualni[3])*nPrevod;



FB_Optimalni_sily:
FUNCTION_BLOCK FB_Optimalni_sily

VAR_INPUT
foHmotnostStroje : FB_Hmotnost_stroje;
fbVypocetPolohyCOG : FB_Poloha_COG;
X1 : REAL; // Vzdalenost rohovych patek 1 a 2 [mm].
X2 : REAL; // Vzdalenost rohovych patek 5 a 6 [mm].
fy : REAL; // Vzdalenost dvojice patek 1,2 a 5,6 [mm)].
fg : REAL; // Dekladace tihového zrychleni
END_VAR
VAR_OUTPUT
fFopt : DUT_Sily_optimalni; // Pole vypoctenych optimalnich sil na rohové patky 1,2,5,6.
END_VAR

// Funk¢ni blok zajistuje vypocet optimalniho zatizeni rohovych patek (1,2,5,6).

// Vypocet se provadi z vypocitané hmotnosti, ktera je volana z FB bloku (FB_Hmotnost_stroje).

// Déle jsou pouzivany vypoctené proménné A,B.

// A hodnoty zadané obsluhou X1,X2,Y.

// Je uvaZovano tihové zrychleni g.

// Vypocet optimalnich sil, které by mély zatéZovat rohové patky.

// Patka 1:

fFopt[1] := foHmMotnostStroje.fHmotnost*fg*((fY-fbVypocetPolohyCOG.fB)*(fX1-fbVypocetPolohyCOG.fA))/(fY*fX1);

// Patka 2:

fFopt[2] := foHmotnostStroje.fHmotnost*fg*((fY-fbVypocetPolohyCOG.fB)*fbVypocetPolohyCOG.fA)/(fY*fX1);



// Patka 5:
fFopt[5] := foHmMotnostStroje.fHmotnost*fg*(fbVypocetPolohyCOG.fB*(fX1-fbVypocetPolohyCOG.fA+(fX2-fX1)/2))/(fY*fX2);
// Patka 6:

fFopt[6] := foHmMotnostStroje.fHmMotnost*fg*(fbVypocetPolohyCOG.fB*(fbVypocetPolohyCOG.fA+(fX2-fX1)/2))/(fY*fX2);

FB_Optimalizace_siloveho_zatizeni_rohovych_patek:

FUNCTION_BLOCK FB_Optimalizace_siloveho_zatizeni_rohovych_patek
VAR_INPUT

fFa : DUT_Sily; // Definuje sily neboli reakce na ustavovacich patkach.
fFopt : DUT_Sily_optimalni; // Definuje sily neboli reakce, které by mély zatéZovat ustavovaci patky.

END_VAR
VAR_OUTPUT
fFdeltaopt : DUT_Sily_delta_opt; // Definice diference mezi aktualni silou a jeji optimalni velikosti patek 1,2,5,6.
END_VAR
// Funkénim blokem jsou vypoditavany diference mezi aktualni silou a jeji optimalni velikosti.

// Diference mezi aktualni silou a jeji optimalni velikosti patky 1.
fFdeltaopt[1] := fFa[1]+fFopt[1];

// Diference mezi aktudlni silou a jeji optimalni velikosti patky 2.
fFdeltaopt[2] := fFa[2]+fFopt[2];

// Diference mezi aktualni silou a jeji optimalni velikosti patky 5.
fFdeltaopt[5] := fFa[5]+fFopt[5];



// Diference mezi aktualni silou a jeji optimalni velikosti patky 6.
fFdeltaopt[6] := fFa[6]+fFopt[6];

FB_Kompletni_vyrovnani_stroje:

FUNCTION_BLOCK FB_Kompletni_vyrovnani_stroje
VAR_INPUT

// Definovéani DUT proménych:

fFa : DUT_Sily; // Pole zatéZuijicich sil [N].
fLaktualni_vp2 : DUT_Laktualni; // Aktudlni hodnoty nodu 1 az 4.
fLaktualni : DUT_Laktualni; // Aktualni hodnoty nodu 1 az 4.
fPaktualni : DUT_PolohyA; // Pole aktualnich poloh ustavovacich patek [mm(um)].
fLdelta : DUT_Libely; // Pole definujici Hodnoty z Nodu 1. az 4.

// Definovani FB:
foHmotnostStroje : FB_Hmotnost_stroje; // Vypocet hmotnostistroje.
fbVypocetPolohyCOG : FB_Poloha_COG; // Vypocet polohy COG
fbOptimalniSily : FB_Optimalni_sily; // Vypocet optimalnich sil.
fbSklonXY : FB_SklonXY; // Vypocet sklonuv osach X a.
fbOptimalizaceSilovehoZatizeniRohovychPatek : FB_Optimalizace_siloveho_zatizeni_rohovych_patek; // Vypocet diference mezi aktudlni silou a jeji

optimalni velikosti.
// Proméné combobox:

cbfVolbaPolohy AT %Q* :LREAL; // Proména pfifazujici hodnotu 0 aZ 3 bloku combobox_4 pro zvoleni polohy stolu v ose Y.
sVolbaPolohy : STRING; // Ma obsluhu upozornit na zménu polohy stolu.

// Vstupni proménda TOTAL STOP:

bTotalStop :BOOL := GVL_Vstupy_a_vystupy.bgTotalStop;



// Proméné dale pouzivané:

fToleranceSklonuPuvodni
nToleranceOptimalnihoZatizeniPatky

END_VAR

VAR_OUTPUT

fPzadana
falfa
fbeta
fFopt

END_VAR
VAR

loop2
nVolba
fbCasovacl
bStartTimel
tTimeValuel
bStopTimel
fbCacovac2
bStartTime2
tTimeValue2
bStopTime2
mcStop
bStopAxis1
bStopAxis2
bStopAxis3
bStopAxis4
bStopAxis5
bStopAxis6
END_VAR

: DUT_Polohyz;

: DUT _alfa;

: DUT _beta;

: DUT_Sily_optimalni;

(INT =1,

L INT;

: TON;

: BOOL;

: TIME := THO.5S;
: BOOL;

: TON;

: BOOL;

: TIME := T#30S;
: BOOL;

: MC_Stop;
:BOOL :=FALSE;
:BOOL :=FALSE;
:BOOL :=FALSE;
:BOOL :=FALSE;
:BOOL :=FALSE;
:BOOL :=FALSE;

1 INT;
1 INT;

// Pole zadanych poloh ustavovacich patek.

// Pole vypoctenych sklond v ose X.

// Pole vypoctenych sklonl v ose Y.

// Pole vypoctenych optimalnich sil na rohové patky 1,2,5,6.

// Definice proménné v prfikazu CASE.

// Vybira se mad.

// Definovéni ¢asovace 1.

// Proménna, ktera spousti ¢asovace 1.

// Definice ¢asu pro odpocet.

// Proménna, ktera spousti dalsi funkce po dobéhnuti ¢asovace 1.
// Definovani ¢asovace 2.

// Proménna, ktera spousti ¢asovace 2.

// Definice ¢asu pro odpocet.

// Proménna, ktera spousti dalsi funkce po dobéhnuti ¢asovace 2.
// Zastaveni osy.

// Proménna, ktera bude spoustét zastaveni osy.

// Proménna, ktera bude spoustét zastaveni osy.

// Proménna, ktera bude spoustét zastaveni osy.

// Proménna, ktera bude spoustét zastaveni osy.

// Proménna, ktera bude spoustét zastaveni osy.

// Proménna, kterad bude spoustét zastaveni osy.



// *****Funkdni blok, ktery provadi kompletni ustavovani OS*****

// Seznam CASE:

// Prvni ¢ast funkéniho bloku:

// 1: Provedeni odlehéeni vnitfnich patek.

// 2: Rovnani sklonu ve sméru (ose) Y.

// 3: Rovnani sklonu ve sméru (ose) Y kontrola.
// 4: Rovnani sklonu ve sméru (ose) X.

// 5: Rovnani sklonu ve sméru (ose) X kontrola.
// 6: Kontrola obou sklond 1.

// 7: Optimalizace silového zatizeni rohovych patek.
// 8: Logika 1.

// 9: Logika 2.

// 10: Logika akce 1.

// 11: Logika akce 2.

// 12: Logika akce 3.

// 13: Logika akce 4.

// 14: Kontrola silového zatizeni rohovych patek.
// 15: Kontrola obou sklont 2.

// Druha ¢ast funkéniho bloku:

// 16: Kontrola kontaktu vSech patek vp2.

// 17: Zména polohy k obsluze.

// 18: Kontrola kontaktu vSech patek vp1.

// 19: Zména polohy ke stojanu.

// 20: Kontrola kontaktu vsech patek vp3.

// 21: Zména polohy vychozi.

// 22: Znovu kontrola kontaktu vsech patek vp2.
// 23: Zména polohy k obsluze 1.

// 24: Znovu kontrola kontaktu vsech patek vp1.
// 25: Zména polohy ke stojanu 1.

// 26: Znovu kontrola kontaktu vsech patek vp3.
// 27: Cteni sklonu vp3.

// 28: Zména polohy k obsluze 2.

// 29: Cteni sklonu vp1.



// 30: Zména polohy ke stojanu 2.
// 31: Cteni sklonu vp1.
// 32: Zména polohy ke stojanu 2.
// ***Definice Casovaca***
// *Casovat 1*
// Slouzi k pfechodu mezi pfislusnymi CASE po 0.5s.
fbCasovacl(IN:= bStartTimel, PT:= tTimeValuel, Q=> bStopTimel, ET=> );
// *Casovat 2*
// Po uplinuti tohoto ¢asovaée nastane ERROR. Pokud neni splnéna jind podminka.

fbCacovac2(IN:= bStartTime2, PT:= tTimeValue2, Q=> bStopTime2, ET=> );

// ***Definice Stop motion pro patky 1 az 6***

MC_Stop( //Rizeni osy 1.
Axis:= GVL_Axis.axis1, // Prifazeni, ktera osa se bude fidit. ,
Execute:= bStopAxisl,

Error=>);

MC_Stop( //Rizeni osy 2.
Axis:= GVL_Axis.axis2, // Pritazeni, kterd osa se bude fidit. ,
Execute:= bStopAXxis2,

Error=>);

MC_Stop( //Rizeni osy 3.
Axis:= GVL_Axis.axis3, // Prifazeni, ktera osa se bude fidit. ,
Execute:= bStopAxis3,

Error=>);

MC_Stop( //Rizeni osy 4.



Axis:= GVL_Axis.axis4, // Pritazeni, ktera osa se bude fidit. ,
Execute:= bStopAxis4,
Error=>);

MC_Stop( //Rizeni osy 5.
Axis:= GVL_Axis.axis5, // Pfifazeni, ktera osa se bude Fidit. ,
Execute:= bStopAxis5,

Error=>);

MC_Stop( //Rizeni osy 6.
Axis:= GVL_Axis.axis6, // Pfifazeni, kterd osa se bude Fidit. ,

Execute:= bStopAxis6,
Error=>);

[/****XUSTAVOVAN[*****
// Funk¢ni blok je rozdélen do dvou éasti:
[/ ¥*¥***7a¢4tek CASE*****

CASE loop2 OF

// Prvni ¢ast se zaobiva vyrovnanim stroje na rohové patky s dosazenim jejich optimalniho zatizeni
// (Vyrovnani_stroje_na_rohové_patky_s_dosazenim_jejich_optimalniho_zatiZeni).

// Prvni Gkon ktery se provede v této ¢asti je odlehceni vnitfnich patek a vypocet hmotnosti, polohy COG s optimalnimi reakcemi

1:
/] ¥****Provedeni odlehceni vnitfnich patek*****

IF fFa[3]>0 OR fFa[4]>0 THEN // PoZaduje se, aby sily F3 a F4 na ustavovacich patkach byly nulové.

IF fLaktualni[1] < fLaktualni[3] AND fLaktualni[2] < fLaktualni[4] THEN // Jestli je spInéna tato posminka hodnot z nodu 1 az 4 libel.
fPzadanal[6] := fPaktualni[6] + Krok_zdvihu_patky; // Provede se pohyb ustavovaci patkou 6.



ELSIF fLaktualni[1] < fLaktualni[3] AND fLaktualni[2] > fLaktualni[4] THEN // Jestli je splnéna tato posminka hodnot z nodu 1 az 4 libel.
fPzadanal5] := fPaktualni[5] + Krok_zdvihu_patky; // Provede se pohyb ustavovaci patkou 5.

ELSIF fLaktualni[1] > fLaktualni[3] AND fLaktualni[2] < fLaktualni[4] THEN // Jestli je spIlnéna tato posminka hodnot z nodu 1 az 4 libel.
fPzadana[2] := fPaktualni[2] + Krok_zdvihu_patky; // Provede se pohyb ustavovaci patkou 2.

ELSIF fLaktualni[1] > fLaktualni[3] AND fLaktualni[2] > fLaktualni[4] THEN // Jestli je spInéna tato posminka hodnot z nodu 1 az 4 libel.
fPzadana[1] := fPaktualni[1] + Krok_zdvihu_patky; // Provede se pohyb ustavovaci patkou 1.

END_IF
// Pak se provede vypocet hmotnosti, polohy COG a vypocet optimalnich sil.

ELSE
foHmotnostStroje(fFa:= fFa, fHmotnost=>); // Vola se funkéni blok a provede se vypocteni hmotnosti.

fbVypocetPolohyCOG( // Vola se funkéni blok a provede se vypocteni polohy COG.
fFa:=fFa,
fX1:= GVL_Konstanty.fgVzdalenost_X1,
fX2:= GVL_Konstanty.fgVzdalenost_X2,
fY:= GVL_Konstanty.fgVzdalenost_Y,
fA=>,
fB=>);

foOptimalniSily( // Vola se funkéni blok a provede se vypocteni optimalni sily.
foHmotnostStroje:=,
fbVypocetPolohyCOG:=,
fX1:= GVL_Konstanty.fgVzdalenost_X1,
fX2:= GVL_Konstanty.fgVzdalenost_X2,
fY:= GVL_Konstanty.fgVzdalenost Y,
fg:= GVL_Konstanty.fgTihoveZrychleni,
fFopt=> fFopt);

loop2 :=2; // Da se prikaz na odbaveni kdédu v CASE 2.

END_IF



/] *****KONEC CASE 1%***

// *****Rovnani sklonu ve sméru (ose) Y*****

IF ABS (GVL_Sklon_aktualni.fgSklon_v_ose_X_aktualni) < fToleranceSklonuPuvodni
fToleranceSklonuPuvodni THEN

loop2 :=7; // Da se prikaz na odbaveni kédu v CASE 7.
ELSE
IF fLaktualni_vp2[1] > fLaktualni_vp2[3] THEN
fPzadanal[1] := fPaktualni[1] + Krok_zdvihu_patky;
fPzadanal[2] := fPaktualni[2] + Krok_zdvihu_patky;
ELSE
fPzadanal5] := fPaktualni[5] + Krok_zdvihu_patky;
fPzadanal[6] := fPaktualni[6] + Krok _zdvihu_patky;
END_IF
END_IF

// Pfechod do CASE 3 bude realizovan po 0.5s.

bStartTimel := TRUE; // Provede se zapnuti ¢asovace 1.
IF bStopTimel THEN // lestli Ze je hodnota bStopTimel = TRUE, tak
bStartTimel  := FALSE; // Provede se reset zapnuti ¢asovace 1.
loop2 :=3; // Da se prikaz na odbaveni kédu v CASE 3.
END_IF

/] *****KONEC CASE 2****

AND

(GVL_Sklon_aktualni.fgSklon_v_ose_Y_aktualni)

<



[/ *****Rovnani sklonu ve sméru (ose) Y kontrola*****

fbSklonXY(
fSklon_v_ose_X_pocatecni:= GVL_Konstanty.fSklon_v_ose X_pocatecni,
fSklon_v_ose_Y pocatecni:= GVL_Konstanty.fSklon_v_ose_Y_pocatecni,
fLdelta:= fLdelta,
nVzdalenostNodu:= GVL_Konstanty.ngVzdalenostNodu,
nSklon:= GVL_Konstanty.ngSklon,
nPrevod:= GVL_Konstanty.ngPrevod,
fLaktualni=> fLaktualni,
fSklon_v_ose_X_aktualni=> GVL_Sklon_aktualni.fgSklon_v_ose_X_aktualni,
fSklon_v_ose_Y_aktualni=> GVL_Sklon_aktualni.fgSklon_v_ose_Y_aktualni);

bStartTime2 := TRUE;

IF bStopTime2 THEN // Slouzi proto, aby se ptikaz ukondil pokud nastana ERROR ("prekroéeni poctu iteraci")
bStartTime2 := FALSE;
loop2 :=33; // Da se pfikaz na odbaveni kédu v CASE 33.

IF GVL_Sklon_aktualni.fgSklon_v_ose_Y_aktualni > fToleranceSklonuPuvodni THEN

loop2 :=2; // Da se pfikaz na odbaveni kédu v CASE 2.
ELSE

loop2 :=4; // Da se prikaz na odbaveni kédu v CASE 4.
END_IF

END_IF

/] *****KONEC CASE 3****

// *****Rovnani sklonu ve sméru (ose) X*****



IF ABS (GVL_Sklon_aktualni.fgSklon_v_ose_X_aktualni) < fToleranceSklonuPuvodni
fToleranceSklonuPuvodni THEN

loop2 :=7; // Da se prikaz na odbaveni kédu v CASE 7.
ELSE
IF fLaktualni_vp2[2] > fLaktualni_vp2[4] THEN
fPzadanal[1] := fPaktualni[1] + Krok_zdvihu_patky;
fPzadanal5] := fPaktualni[5] + Krok_zdvihu_patky;
ELSE
fPzadanal[2] := fPaktualni[2] + Krok_zdvihu_patky;
fPzadanal[6] := fPaktualni[6] + Krok_zdvihu_patky;
END_IF
END_IF

// Pfechod do CASE 5 bude realizovan po 0.5s.

bStartTimel := TRUE; // Provede se zapnuti ¢asovace 1.
IF bStopTimel THEN // Jestli Ze je hodnota bStopTimel = TRUE, tak
bStartTimel  := FALSE; // Provede se reset zapnuti ¢asovace 1.
loop2 :=5; // Da se prikaz na odbaveni kédu v CASE 5.
END_IF

/] *****KONEC CASE 4****

// *****Rovnani sklonu ve sméru (ose) X kontrola*****

fbSklonXY(

AND

(GVL_Sklon_aktualni.fgSklon_v_ose_Y_aktualni)

<



fSklon_v_ose_X_ pocatecni:= GVL_Konstanty.fSklon_v_ose_X_pocatecni,
fSklon_v_ose_Y pocatecni:= GVL_Konstanty.fSklon_v_ose_Y_pocatecni,
fLdelta:= fLdelta,

nVzdalenostNodu:= GVL_Konstanty.ngVzdalenostNodu,

nSklon:= GVL_Konstanty.ngSklon,

nPrevod:= GVL_Konstanty.ngPrevod,

fLaktualni=> fLaktualni,

fSklon_v_ose_X_aktualni=> GVL_Sklon_aktualni.fgSklon_v_ose_X_aktualni,
fSklon_v_ose_Y_aktualni=> GVL_Sklon_aktualni.fgSklon_v_ose_Y_aktualni);

bStartTime2 := TRUE;

IF bStopTime2 THEN // Slouzi proto, aby se ptikaz ukon¢il pokud nastana ERROR ("prekroceni poctu iteraci")
bStartTime2 := FALSE;
loop2 :=33; // Da se prikaz na odbaveni kédu v CASE 33.

IF GVL_Sklon_aktualni.fgSklon_v_ose_X_aktualni > fToleranceSklonuPuvodni THEN

loop2 :=4; // Da se pfikaz na odbaveni kddu v CASE 4.
ELSE

loop2 :=6; // Da se pfikaz na odbaveni kédu v CASE 6.
END_IF

END_IF

/] *****KONEC CASE 5%***

// *****Kontrola obou sklong 1*****
bStartTime2 := TRUE;
IF bStopTime2 THEN // Slouzi proto, aby se ptikaz ukondil pokud nastana ERROR ("pFekroceni poctu iteraci")

bStartTime2 := FALSE;
loop2 :=33; // Dé se prikaz na odbaveni kédu v CASE 33.



IF ABS(GVL_Sklon_aktualni.fgSklon_v_ose_X_aktualni) < fToleranceSklonuPuvodni AND ABS(GVL_Sklon_aktualni.fgSklon_v_ose_Y_aktualni) <
fToleranceSklonuPuvodni THEN

loop2 :=2; // Da se prikaz na odbaveni kédu v CASE 2.
ELSE
loop2 :=7; // Da se prikaz na odbaveni kédu v CASE 7.
END_IF

END_IF

/] ¥****KONEC CASE 6****

/] *****Optimalizace silového zatizeni rohovych patek*****

fbOptimalizaceSilovehoZatizeniRohovychPatek(
fFa:=,
fFopt:=,
fFdeltaopt=>);

fbSklonXY(
fSklon_v_ose_X_pocatecni:= GVL_Konstanty.fSklon_v_ose_X_pocatecni,
fSklon_v_ose_Y_pocatecni:= GVL_Konstanty.fSklon_v_ose_Y_pocatecni,
fLdelta:= fLdelta,
nVzdalenostNodu:= GVL_Konstanty.ngVzdalenostNodu,
nSklon:= GVL_Konstanty.ngSklon,
nPrevod:= GVL_Konstanty.ngPrevod,
fLaktualni=> fLaktualni,
fSklon_v_ose_X_aktualni=> GVL_Sklon_aktualni.fgSklon_v_ose_X_aktualni,
fSklon_v_ose_Y_aktualni=> GVL_Sklon_aktualni.fgSklon_v_ose_Y_aktualni);

IF foOptimalizaceSilovehoZatizeniRohovychPatek.fFdeltaopt[1] < foOptimalizaceSilovehoZatizeniRohovychPatek.fFdeltaopt[2] THEN
loop2 :=§; // Dé se prikaz na odbaveni kédu v CASE 8.



ELSE
loop2 :=9; // Da se prikaz na odbaveni kédu v CASE 9.

END_IF

/] *****KONEC CASE 7****

IF foOptimalizaceSilovehoZatizeniRohovychPatek.fFdeltaopt[1] < fbOptimalizaceSilovehoZatizeniRohovychPatek.fFdeltaopt[5] THEN
loop2 :=10; // Da se prikaz na odbaveni kédu v CASE 10.

ELSE
loop2 :=11; // Da se prikaz na odbaveni kédu v CASE 11.

END_IF

/] *****KONEC CASE 8****

//*****Logkaz*****

IF foOptimalizaceSilovehoZatizeniRohovychPatek.fFdeltaopt[2] < foOptimalizaceSilovehoZatizeniRohovychPatek.fFdeltaopt[6] THEN
loop2 :=12; // Da se prikaz na odbaveni kédu v CASE 12.

ELSE
loop2 :=13; // Da se prikaz na odbaveni kédu v CASE 13.

END_IF
/] *****KONEC CASE 9****

10:



/] *****Logika akce 1*¥****

IF foOptimalizaceSilovehoZatizeniRohovychPatek.fFdeltaopt[1] < fbOptimalizaceSilovehoZatizeniRohovychPatek.fFdeltaopt[6] THEN
fPzadana[1] := fPaktualni[1] + Krok_zdvihu_patky *Zjemneni_kroku_1;

ELSE
fPzadana[6] := fPaktualni[6] + Krok_zdvihu_patky * Zjemneni_kroku_1;

END_IF

// Pfechod do CASE 11 bude realizovan po 0.5s.

bStartTimel := TRUE; // Provede se zapnuti ¢asovace 1.
IF bStopTimel THEN // lestli Ze je hodnota bStopTimel = TRUE, tak
bStartTimel  := FALSE; // Provede se reset zapnuti ¢asovace 1.
loop2 :=11; // Da se pfikaz na odbaveni kédu v CASE 11.
END_IF

/] ¥****KONEC CASE 10****
11:
// *****Logika akce 2% **x*

IF foOptimalizaceSilovehoZatizeniRohovychPatek.fFdeltaopt[5] < foOptimalizaceSilovehoZatizeniRohovychPatek.fFdeltaopt[6] THEN
fPzadanal5] := fPaktualni[5] + Krok_zdvihu_patky *Zjemneni_kroku_1;

ELSE
fPzadanal[6] := fPaktualni[6] + Krok_zdvihu_patky * Zjemneni_kroku_1;

END_IF



// Pfechod do CASE 12 bude realizovan po 0.5s.

bStartTimel := TRUE; // Provede se zapnuti ¢asovace 1.
IF bStopTimel THEN // Jestli Ze je hodnota bStopTime1l = TRUE, tak
bStartTimel  := FALSE; // Provede se reset zapnuti ¢asovace 1.
loop2 :=12; // Da se pfikaz na odbaveni kédu v CASE 12.
END_IF

/] *****KONEC CASE 11%***
12:
/] **¥***Logika akce 3*¥****

IF foOptimalizaceSilovehoZatizeniRohovychPatek.fFdeltaopt[2] < fbOptimalizaceSilovehoZatizeniRohovychPatek.fFdeltaopt[5] THEN
fPzadanal[2] := fPaktualni[2] + Krok_zdvihu_patky *Zjemneni_kroku_1;

ELSE
fPzadanal5] := fPaktualni[5] + Krok_zdvihu_patky * Zjemneni_kroku_1;

END_IF

// Pfechod do CASE 13 bude realizovan po 0.5s.

bStartTimel := TRUE; // Provede se zapnuti ¢asovace 1.

IF bStopTimel THEN // lestli Ze je hodnota bStopTimel = TRUE, tak
bStartTimel  := FALSE; // Provede se reset zapnuti ¢asovace 1.
loop2 :=13; // Da se prikaz na odbaveni kédu v CASE 13.

END_IF



/] *¥****KONEC CASE 12****
13:
[/ *****Logika akce 4*****

IF foOptimalizaceSilovehoZatizeniRohovychPatek.fFdeltaopt[6] < fbOptimalizaceSilovehoZatizeniRohovychPatek.fFdeltaopt[5] THEN
fPzadanal[6] := fPaktualni[6] + Krok_zdvihu_patky *Zjemneni_kroku_1;

ELSE
fPzadanal[5] := fPaktualni[5] + Krok_zdvihu_patky * Zjemneni_kroku_1;

END_IF

// Pfechod do CASE 14 bude realizovan po 0.5s.

bStartTime1l := TRUE; // Provede se zapnuti ¢asovace 1.
IF bStopTimel THEN // Jestli Ze je hodnota bStopTimel = TRUE, tak
bStartTimel  := FALSE; // Provede se reset zapnuti ¢asovace 1.
loop2 :=14; // Da se pfikaz na odbaveni kédu v CASE 14.
END_IF

[/ **¥***KONEC CASE 13****
14:
// *****Kontrola silového zatiZeni rohovych patek*****
fbOptimalizaceSilovehoZatizeniRohovychPatek(
fFa:=,

fFopt:=,
fFdeltaopt=>);



IF foOptimalizaceSilovehoZatizeniRohovychPatek.fFdeltaopt[1] > nToleranceOptimalnihoZatizeniPatky THEN
loop2 :=7; // Da se prikaz na odbaveni kédu v CASE 7.

ELSIF fbOptimalizaceSilovehoZatizeniRohovychPatek.fFdeltaopt[2] > nToleranceOptimalnihoZatizeniPatky THEN
loop2 :=7; // Da se prikaz na odbaveni kédu v CASE 7.

ELSIF fbOptimalizaceSilovehoZatizeniRohovychPatek.fFdeltaopt[5] > nToleranceOptimalnihoZatizeniPatky THEN
loop2 :=7; // Da se prikaz na odbaveni kédu v CASE 7.

ELSIF fbOptimalizaceSilovehoZatizeniRohovychPatek.fFdeltaopt[6] > nToleranceOptimalnihoZatizeniPatky THEN
loop2 :=7; // Da se prikaz na odbaveni kodu v CASE 7.

ELSE
loop2 :=15; // Da se pfikaz na odbaveni kédu v CASE 15.

END_IF
/] ¥*¥*¥**KONEC CASE 14****

15:
// ¥****Kontrola obou sklon( 2*****

// Reset4 := Resetd + 1;
bStartTime2 := TRUE;

IF bStopTime2 THEN // SlouZi proto, aby se ptikaz ukondil pokud nastana ERROR ("prekroéeni poctu iteraci")
bStartTime2 := FALSE;
loop2 :=33; // Da se prikaz na odbaveni kédu v CASE 33.

IF ABS(GVL_Sklon_aktualni.fgSklon_v_ose_X_aktualni) < fToleranceSklonuPuvodni OR ABS(GVL_Sklon_aktualni.fgSklon_v_ose Y aktualni) <
fToleranceSklonuPuvodni THEN
loop2 :=2; // Da se prikaz na odbaveni kédu v CASE 2.

ELSE



IF nVolba = 8 THEN
loop2 :=33; // => nahradit, Ze musi program skoncit

ELSE
loop2 :=16; // Da se prikaz na odbaveni kédu v CASE 16.

END_IF
END_IF
END_IF

/] *****KONEC CASE 15%***

// Druha ¢ast se zaobiva vyrovnanim stroje s aktivaci zbylich ustavovacich patek a sledovani kontaktu napfi¢ véemi diskrétnimi polohami (polohovanim se stolem v ose Y).
// (Aktivace_vnitrnich_patek_a_kontrola_kontaktu_vsech_patek_napric_vsemi_diskretnimi_polohami).

16:
// *****Kontrola kontaktu vSech patek vp2*****
IF fFa[1] =0 OR fFa[2] = 0 OR fFa[3] = 0 OR fFa[4] = 0 OR fFa[5] = 0 OR fFa[6] = 0 THEN

IF fFa[1] = 0 THEN
fPzadanal[1] := fPaktualni[1] + Krok_zdvihu_patky;

END_IF

IF fFa[2] = 0 THEN
fPzadanal[2] := fPaktualni[2] + Krok _zdvihu_patky;

END_IF

IF fFa[3] = 0 THEN
fPzadanal3] := fPaktualni[3] + Krok _zdvihu_patky;

END_IF



IF fFa[4] = 0 THEN
fPzadanal[4] := fPaktualni[4] + Krok_zdvihu_patky;

END_IF

IF fFa[5] =0 THEN
fPzadanal5] := fPaktualni[5] + Krok_zdvihu_patky;

END_IF

IF fFa[6] = 0 THEN
fPzadanal[6] := fPaktualni[6] + Krok_zdvihu_patky;

END_IF

ELSE
loop2 :=17; // Da se pfikaz na odbaveni kédu v CASE 17.

END_IF
/] *****KONEC CASE 16****
17:
/] *****Zména polohy k obsluze*****
sVolbaPolohy := 'ZADEJTE VOLBU POLOHY 1'; // Upozornéni pro obsluhu.

IF cbfVolbaPolohy = 1 THEN // KdyZ bude navolena hodnota 1, tak
loop2 :=18; // Da se prikaz na odbaveni kédu v CASE 18.

ELSE
loop2 :=17; // Da se prikaz na odbaveni kédu v CASE 17.

END_IF



[/ *¥****KONEC CASE 17****
18:
// *****Kontrola kontaktu viech patek vp1*****
IF fFa[1] = 0 OR fFa[2] = 0 OR fFa[3] = 0 OR fFa[4] = 0 OR fFa[5] = 0 OR fFa[6] = 0 THEN

IF fFa[1] = 0 THEN
fPzadanal[1] := fPaktualni[1] + Krok_zdvihu_patky;

END_IF

IF fFa[2] = 0 THEN
fPzadanal[2] := fPaktualni[2] + Krok_zdvihu_patky;

END_IF

IF fFa[3] =0 THEN
fPzadanal3] := fPaktualni[3] + Krok_zdvihu_patky;

END_IF

IF fFa[4] = 0 THEN
fPzadanal[4] := fPaktualni[4] + Krok_zdvihu_patky;

END_IF

IF fFa[5] = 0 THEN
fPzadanal5] := fPaktualni[5] + Krok _zdvihu_patky;

END_IF

IF fFa[6] = 0 THEN
fPzadanal[6] := fPaktualni[6] + Krok _zdvihu_patky;



END_IF

ELSE
loop2 :=19; // Da se prikaz na odbaveni kédu v CASE 19.

END_IF
/] *¥****KONEC CASE 18%****
19:
/ *****Zména polohy ke stojanu*****
sVolbaPolohy := 'ZADEJTE VOLBU POLOHY 3';  // Upozornéni pro obsluhu.

IF cbfVolbaPolohy =3 THEN  // KdyZ bude navolena hodnota 3, tak
loop2 := 20; // Da se pfikaz na odbaveni kédu v CASE 20.

ELSE
loop2 :=19; // Da se pfikaz na odbaveni kédu v CASE 19.

END_IF
/] *****KONEC CASE 19****
20:
// *****Kontrola kontaktu vSech patek vp3*****
IF fFa[1] = 0 OR fFa[2] = 0 OR fFa[3] = 0 OR fFa[4] = O OR fFa[5] = 0 OR fFa[6] = 0 THEN

IF fFa[1] = 0 THEN
fPzadanal[1] := fPaktualni[1] + Krok _zdvihu_patky;

END_IF



IF fFa[2] =0 THEN
fPzadanal[2] := fPaktualni[2] + Krok_zdvihu_patky;

END_IF

IF fFa[3] =0 THEN
fPzadanal3] := fPaktualni[3] + Krok_zdvihu_patky;

END_IF

IF fFa[4] = 0 THEN
fPzadanal[4] := fPaktualni[4] + Krok_zdvihu_patky;

END_IF

IF fFa[5] = 0 THEN
fPzadanal5] := fPaktualni[5] + Krok_zdvihu_patky;

END_IF

IF fFa[6] = 0 THEN
fPzadanal[6] := fPaktualni[6] + Krok_zdvihu_patky;

END_IF

ELSE
loop2 :=21; // Da se prikaz na odbaveni kédu v CASE 21.

END_IF
/] *¥****KONEC CASE 20****
21:

[/ *****Zména polohy vychozi*****



sVolbaPolohy := 'ZADEJTE VOLBU POLOHY 2'; // Upozornéni pro obsluhu.

IF cbfVolbaPolohy =2 THEN  // Kdyz bude navolena hodnota 2, tak
loop2 :=22; // Da se prikaz na odbaveni kédu v CASE 22.

ELSE
loop2 :=21; // Da se pfikaz na odbaveni kédu v CASE 21.

END_IF
/] *****KONEC CASE 21%***

22:
/] *****Znovu kontrola kontaktu vSech patek vp2*****

bStartTime2 := TRUE;

IF bStopTime2 THEN // Slouzi proto, aby se ptikaz ukondil pokud nastana ERROR ("prekroéeni poctu iteraci")
bStartTime2 := FALSE;
loop2 :=33; // Da se pfikaz na odbaveni kédu v CASE 33.

IF fFa[1] = 0 OR fFa[2] = 0 OR fFa[3] = 0 OR fFa[4] = 0 OR fFa[5] = 0 OR fFa[6] = 0 THEN
loop2 := 16; // Da se prikaz na odbaveni kédu v CASE 16.

ELSE
loop2 :=23; // Da se prikaz na odbaveni kédu v CASE 23.

END_IF
END_IF

/] ¥****KONEC CASE 22****
23:

// *****Zména polohy k obsluze 1*****



sVolbaPolohy := 'ZADEJTE VOLBU POLOHY 1'; // Upozornéni pro obsluhu.

IF cbfVolbaPolohy =1 THEN  // Kdyz bude navolena hodnota 1, tak
loop2 :=24; // Da se pfikaz na odbaveni kédu v CASE 24.

ELSE
loop2 :=23; // Da se pfikaz na odbaveni kédu v CASE 23.

END_IF
/] ¥*¥*¥**KONEC CASE 23****
24:
/] *****Znovu kontrola kontaktu vSech patek vp1*****

IF fFa[1] =0 OR fFa[2] = 0 OR fFa[3] = 0 OR fFa[4] = 0 OR fFa[5] = 0 OR fFa[6] = 0 THEN
loop2 :=18; // Da se pfikaz na odbaveni kédu v CASE 18.

ELSE
loop2 :=25; // Da se prikaz na odbaveni kédu v CASE 25.

END_IF
/] *****KONEC CASE 24****
25:
// *****Zména polohy ke stojanu 1*****
sVolbaPolohy := 'ZADEJTE VOLBU POLOHY 3'; // Upozornéni pro obsluhu.

IF cbfVolbaPolohy = 3 THEN // Kdyz bude navolena hodnota 3, tak
loop2 := 26; // Dé se prikaz na odbaveni kédu v CASE 26.



ELSE
loop2 :=25; // Da se prikaz na odbaveni kédu v CASE 25.

END_IF
/] ¥*¥*¥**KONEC CASE 25****

26:
/] *****Znovu kontrola kontaktu vsech patek vp3*****

IF fFa[1] =0 OR fFa[2] =0 OR fFa[3] = 0 OR fFa[4] = 0 OR fFa[5] = 0 OR fFa[6] = 0 THEN
loop2 := 20; // Da se prikaz na odbaveni kodu v CASE 20.

ELSE
loop2 :=27; // Da se prikaz na odbaveni kédu v CASE 27.

END_IF

/] ¥*¥*¥**KONEC CASE 26****
27:

/] *****Cteni sklonu vp3*****

fbSklonXY(
fSklon_v_ose_X_pocatecni:= GVL_Konstanty.fSklon_v_ose_X_ pocatecni,
fSklon_v_ose_Y_pocatecni:= GVL_Konstanty.fSklon_v_ose_Y_ pocatecni,
fLdelta:= fLdelta,
nVzdalenostNodu:= GVL_Konstanty.ngVzdalenostNodu,
nSklon:= GVL_Konstanty.ngSklon,
nPrevod:= GVL_Konstanty.ngPrevod,
fLaktualni=> fLaktualni,
fSklon_v_ose_X_aktualni=> GVL_Sklon_aktualni.fgSklon_v_ose_X_aktualni_vp3,
fSklon_v_ose_Y_aktualni=> GVL_Sklon_aktualni.fgSklon_v_ose_Y_aktualni_vp3);



loop2 :=28; // Da se prikaz na odbaveni kédu v CASE 28.
/] ¥*¥*¥**KONEC CASE 27****
28:
[/ *****Zména polohy k obsluze 2*****
sVolbaPolohy :='ZADEJTE VOLBU POLOHY 1'; // Upozornéni pro obsluhu.

IF cbfVolbaPolohy =1 THEN  // KdyZ bude navolena hodnota 1, tak
loop2 :=29; // Da se prikaz na odbaveni kédu v CASE 29.

ELSE
loop2 :=28; // Da se prikaz na odbaveni kddu v CASE 28.

END_IF

/] ¥*¥*¥**KONEC CASE 28****
29:

/] *****Cteni sklonu vp1*****

fbSklonXY(
fSklon_v_ose_X_pocatecni:= GVL_Konstanty.fSklon_v_ose_X_ pocatecni,
fSklon_v_ose_Y_pocatecni:= GVL_Konstanty.fSklon_v_ose_Y pocatecni,
fLdelta:= fLdelta,
nVzdalenostNodu:= GVL_Konstanty.ngVzdalenostNodu,
nSklon:= GVL_Konstanty.ngSklon,
nPrevod:= GVL_Konstanty.ngPrevod,
fLaktualni=> fLaktualni,
fSklon_v_ose_X_aktualni=> GVL_Sklon_aktualni.fgSklon_v_ose_X_aktualni_vp1,
fSklon_v_ose_Y_aktualni=> GVL_Sklon_aktualni.fgSklon_v_ose_Y_aktualni_vp1);

loop2 :=30; // Dé se prikaz na odbaveni kédu v CASE 30.



/] *****KONEC CASE 29****
30:

[/ *****Zména polohy k obsluze 2*****

sVolbaPolohy := 'ZADEJTE VOLBU POLOHY 2';  // Upozornéni pro obsluhu.

IF cbfVolbaPolohy =2 THEN  // KdyZ bude navolena hodnota 2, tak
loop2 :=31; // Da se prikaz na odbaveni kédu v CASE 31.

ELSE
loop2 := 30; // Da se prikaz na odbaveni kodu v CASE 30.

END_IF

/] ¥*¥*¥**KONEC CASE 30****
31:

/] *****Cteni sklonu vp2*****

fbSklonXY(
fSklon_v_ose_X_pocatecni:= GVL_Konstanty.fSklon_v_ose_X_pocatecni,
fSklon_v_ose_Y_pocatecni:= GVL_Konstanty.fSklon_v_ose_Y_ pocatecni,
fLdelta:= fLdelta,
nVzdalenostNodu:= GVL_Konstanty.ngVzdalenostNodu,
nSklon:= GVL_Konstanty.ngSklon,
nPrevod:= GVL_Konstanty.ngPrevod,
fLaktualni=> fLaktualni,
fSklon_v_ose_X_aktualni=> GVL_Sklon_aktualni.fgSklon_v_ose_X_aktualni_vp2,
fSklon_v_ose_Y_aktualni=> GVL_Sklon_aktualni.fgSklon_v_ose_Y_aktualni_vp2);

loop2 :=32; // Dé se prikaz na odbaveni kédu v CASE 32.



/] ¥*¥*¥**KONEC CASE 31****
32:

/] *****Cteni sklonu*****
falfa[1] := GVL_Sklon_aktualni.fgSklon_v_ose_X_aktualni_vp1l;
fbeta[1] := GVL_Sklon_aktualni.fgSklon_v_ose_Y_aktualni_vp1;
falfa[2] := GVL_Sklon_aktualni.fgSklon_v_ose_X_aktualni_vp2;
fbeta[2] := GVL_Sklon_aktualni.fgSklon_v_ose_Y_aktualni_vp2;
falfa[3] := GVL_Sklon_aktualni.fgSklon_v_ose_X_aktualni_vp3;
fbeta[3] := GVL_Sklon_aktualni.fgSklon_v_ose_Y_aktualni_vp3;

[/ ¥*¥*¥**KONEC CASE 32****

33:

// *****Zastaveni programu popfipadé ERROR*****

bStopAxis1 := TRUE; // Zastaveni osy.
bStopAxis2 := TRUE; // Zastaveni osy.
bStopAxis3 := TRUE; // Zastaveni osy.
bStopAxis4 := TRUE; // Zastaveni osy.
bStopAxis5 := TRUE; // Zastaveni osy.
bStopAxis6 := TRUE; // Zastaveni osy.

[/ **¥***KONEC CASE 33****
34:
/] ****XTOTAL STOP*****
bTotalStop := TRUE; // Sepnuti tladitka

/] *****KONEC CASE 34%***
END_CASE



[/ *****KONEC CASE CELKQVE*****

Hlavni program (PRG):

MAIN_Hlavni_program:

PROGRAM MAIN_HIlavni_program

// Programator: Ales Jiranek

VAR

// Definice proménych combobox prvki pro HMI panel:

cbVyberDruh
cbVyberTypS
cbVyberTypF
cbnVolbaUkonu

// Definovani vstupnich a vystupnich proménych:

fPzadana
fPaktualni

fFa
fOdlehnutiPatky
fLdelta
fLaktualni

falfa

fbeta

// Definice funkénich bloka:

fbSklonXY2
fbSklonXY

: DUT_PolohyZ;

: DUT_PolohyA;

: DUT _Sily;

: DUT_OdlehnutiPatek;
: DUT _Libely;

: DUT_Laktualni;

: DUT _alfa;

: DUT _beta;

: FB_SklonXY_vp2;
: FB_SklonXY;

:INT; // Proménna pfifazujici hodnotu 0 az 2 bloku combobox pro zobrazeni combobox_1 nebo combobox_2 nebo skryti obou.
:INT; // Proménna pfifazujici hodnotu 0 aZ 6 bloku combobox_1 pro zobrazeni ruéniho nebo automatického rezimu.
:INT; // Proménna pfifazujici hodnotu 0 az 8 bloku combobox_2 pro zobrazeni ru¢niho nebo automatického rezimu.
:INT; // Proménna pfifazujici hodnotu 0 az 9 bloku combobox_3 pro zobrazeni volby Ukonu, které pozaduje obsluha.

// Ptitazeni DUT_PolohyZ k proménné fLdelta, kde se budou pfifazovat globalni proménné.

// Ptitazeni DUT_PolohyA k proménné fLdelta, kde se budou pfifazovat globalni proménné.

// Ptifazeni DUT _Sily k proménné fLdelta, kde se budou pfifazovat globalni proménné.

// Ptifazeni DUT_OdlehnutiPatek k proménné fLdelta, kde se budou pfifazovat globalni proménné.
// Ptifazeni DUT_Libely k proménné fLdelta, kde se budou pfirfazovat globalni proménné.

// Ptifazeni DUT_Laktualni k proménné fLaktualni.

// Pole vypoctenych sklonll v ose X.

// Pole vypoctenych sklonli v ose Y.

// Funkéni blok definujici vypocet sklonu polohy 2.
// Funkéni blok definujici vypocet sklonu.



foKompletniVyrovnaniStroje : FB_Kompletni_vyrovnani_stroje; // Funk¢ni blok definujici kompletni vyrovnani OS.

fbPatkal : FB_Patkal; // Funkéni blok definujici ruéni fizeni Axis1.
fbPatka2 : FB_Patka2;  // Funkéni blok definujici ruéni fizeni Axis2.
fbPatka3 :FB_Patka3; // Funkéni blok definujici ruéni fizeni Axis3.
foPatka4 :FB_Patkad; // Funkéni blok definujici ruéni fizeni Axis4.
foPatka5 :FB_Patka5; // Funkéni blok definujici ruéni fizeni Axis5.
foPatka6 :FB_Patka6; // Funkéni blok definujici ruéni fizeni Axis6.

// Konec definice funkénich blokd.
// Proméné:
loop1l 1INT :=10; // Definice proménné v prikazu CASE.
END_VAR
// Nazev prace:
// Program pro automatické ustaveni OS na zéklad

// Programem jsou fizeny chytré ustavovaci patky

// Autor: Ales$ Jirdnek
// Programator: Ales Jiranek

// Datum zmény programu (prace na programu):
// Datum: 1) 19.03.2023; 2)

// Kontrola vedoucim (Ing. Lukds Novotny Ph.D):
// Datum: 1)

// *****Pfifazeni globalnich proménych, proménym v programu*****

// fPzadana:
GVL_Vstupy_a_vystupy.fP1zadana := fPzadana[1]; // Pfifazeni fPzadana globalni proménou.
GVL_Vstupy_a_vystupy.fP2zadana := fPzadana[2]; // Pfifazeni fPzadana globalni proménou.

GVL_Vstupy_a_vystupy.fP3zadana := fPzadana[3]; // Pfifazeni fPzadana globalni proménou.



GVL _Vstupy_a_vystupy.fP4zadana := fPzadana[4]; // Pfifazeni fPzadana globalni proménou.
GVL _Vstupy_a_vystupy.fP5zadana := fPzadana[5]; // Pfifazeni fPzadana globalni proménou.
GVL _Vstupy_a_vystupy.fP6zadana := fPzadana[6]; // Pfifazeni fPzadana globalni proménou.

// fPaktualni:

fPaktualni[1] := GVL_Vstupy_a_vystupy.fPlaktualni; // Pfifazeni fPaktualni globalni proménou.
fPaktualni[2] := GVL_Vstupy_a_vystupy.fP2aktualni; // Pfitazeni fPaktualni globalni proménou.
fPaktualni[3] := GVL_Vstupy_a_vystupy.fP3aktualni; // Pfifazeni fPaktualni globalni proménou.
fPaktualni[4] := GVL_Vstupy_a_vystupy.fP4aktualni; // Pfifazeni fPaktualni globalni proménou.
fPaktualni[5] := GVL_Vstupy_a_vystupy.fP5aktualni; // Pfifazeni fPaktualni globalni proménou.
fPaktualni[6] := GVL_Vstupy_a_vystupy.fP6aktualni; // Pfifazeni fPaktualniglobalni proménou.

// fFa:

fFa[1] := GVL_Vstupy_a_vystupy.fF1; // Signal sily, ktery dava ¢idlo na chytré patce 1.
fFa[2] := GVL_Vstupy_a_vystupy.fF1; // Signal sily, ktery dava ¢idlo na chytré patce 2.
fFa[3] := GVL_Vstupy_a_vystupy.fF1; // Signal sily, ktery dava ¢idlo na chytré patce 3.
fFa[4] := GVL_Vstupy_a_vystupy.fF1; // Signal sily, ktery dava ¢idlo na chytré patce 4.
fFa[5] := GVL_Vstupy_a_vystupy.fF1; // Signal sily, ktery dava ¢idlo na chytré patce 5.
fFa[6] := GVL_Vstupy_a_vystupy.fF1; // Signal sily, ktery dava ¢idlo na chytré patce 6.

// fOdlehnutiPatky:

fOdlehnutiPatky[1] := GVL_Vstupy_a_vystupy.fOdlehnutiPatky1; // Signal indikujici odlehnuti patky 1 od loZe.
fOdlehnutiPatky[2] := GVL_Vstupy_a_vystupy.fOdlehnutiPatky2; // Signal indikujici odlehnuti patky 2 od loZe.
fOdlehnutiPatky[3] := GVL_Vstupy_a_vystupy.fOdlehnutiPatky3; // Signal indikujici odlehnuti patky 3 od loZe.
fOdlehnutiPatky[4] := GVL_Vstupy_a_vystupy.fOdlehnutiPatky4; // Signal indikujici odlehnuti patky 4 od loZe.
fOdlehnutiPatky[5] := GVL_Vstupy_a_vystupy.fOdlehnutiPatky5; // Signal indikujici odlehnuti patky 5 od loZe.
fOdlehnutiPatky[6] := GVL_Vstupy_a_vystupy.fOdlehnutiPatky6; // Signal indikujici odlehnuti patky 6 od loZe.
// fLdelta:

fLdelta[1] := GVL_Vstupy_a_vystupy.fL1; // Pfifazeni fLdelta globalni proménou (signal, ktery dava nod 1)
fLdelta[2] := GVL_Vstupy_a_vystupy.fL2; // Pfifazeni fLdelta globalni proménou (signal, ktery dava nod 2)

fLdelta[3] := GVL_Vstupy_a_vystupy.fL3; // Pfitazeni fLdelta globalni proménou (signal, ktery dava nod 3)



fLdelta[4] := GVL_Vstupy_a_vystupy.fL4; // Pfifazeni fLdelta globalni proménou (signal, ktery dava nod 4)

// falfa:

falfa[1] := GVL_Vstupy_a_vystupy.falfal; // Hodnota vypoctenéhosklonu v ose X.

falfa[2] := GVL_Vstupy_a_vystupy.falfa2; // Hodnota vypoctenéhosklonu v ose X.

falfa[3] := GVL_Vstupy_a_vystupy.falfa3; // Hodnota vypoctenéhosklonu v ose X.

// fbeta:

fbeta[1] := GVL_Vstupy_a_vystupy.fbetal; // Hodnota vypoctenéhosklonu v ose Y.
fbeta[2] := GVL_Vstupy_a_vystupy.fbeta2; // Hodnota vypoctenéhosklonu v ose Y.
fbeta[3] := GVL_Vstupy_a_vystupy.fbeta3; // Hodnota vypoctenéhosklonu v ose Y.

// *****Konec pfifazeni globalnich proménych, proménym v programu*****

[] ****x*x%xk%x PROGRAM PRO RUCNI A AUTOMATICKE USTAVOVANI VOLNE LOZENYCH OS NA USTAVOVACICH PATKACH* * k¥ sk
// *****Hlavni progam servisniho(ruéniho) ustavovani OS*****

// ***Volani funkcnich blokd, kde jsou definovany jednotlivé ustavovaci patky***

// **Ustavovaci patka 1:**

foPatkal(
bEnablel:=,
bStartVi:=,
bStartzZ1:=,
bAxisVysunutil:=,
bAxisZasunutil:=,
IrOverridel:=,
IrVelo:=,
IrHodnotaVysunutil=>,
IrNulovanil=>);



// **Ustavovaci patka 2:**

fbPatka2(
bEnable2:=,
bStartV2:=,
bStartz2:=,

bAxisVysunuti2:=,
bAxisZasunuti2:=,
IrOverride2:=,
IrVelo:=,
IrHodnotaVysunuti2=>,
IrNulovani2=>);

// **Ustavovaci patka 3:**

fbPatka3(
bEnable3:=,
bStartV3:=,
bStartZ3:=,

bAxisVysunuti3:=,
bAxisZasunuti3:=,
IrOverride3:=,
IrVelo:=,
IrHodnotaVysunuti3=>,
IrNulovani3=>);

// **Ustavovaci patka 4:**

foPatka4(
bEnable4:=,
bStartV4:=,
bStartz4:=,

bAxisVysunutid:=,
bAxisZasunutid:=,
IrOverride4:=,
IrVelo:=,



IrHodnotaVysunuti4=>,
IrNulovani4=> );

// **Ustavovaci patka 5:**

fbPatka5(
bEnable5:=,
bStartV5:=,
bStartZ5:=,

bAxisVysunuti5:=,
bAxisZasunuti5:=,
IrOverride5:=,
IrVelo:=,
IrHodnotaVysunuti5=>,
IrNulovani5=>);

// **Ustavovaci patka 6:**

fbPatka6(
bEnable6:=,
bStartV6:=,
bStartzZ6:=,

bAxisVysunuti6:=,
bAxisZasunuti6:=,
IrOverride6:=,
IrVelo:=,
IrHodnotaVysunuti6=>,
IrNulovani6=>);

[/ *****Konec servisniho (ru¢niho) programu*****

/l

// *****Hlavni progam automatického ustavovani OS*****

// ***Volani funkéniho bloku, kde jsou vypoditany sklony v osach X a Y (naklopeni OS)***



fbSklonXY(
fSklon_v_ose_X_ pocatecni:= GVL_Konstanty.fSklon_v_ose_ X_pocatecni,
fSklon_v_ose_Y pocatecni:= GVL_Konstanty.fSklon_v_ose_Y_pocatecni,
fLdelta:= fLdelta,
nVzdalenostNodu:= GVL_Konstanty.ngVzdalenostNodu,
nSklon:= GVL_Konstanty.ngSklon,
nPrevod:= GVL_Konstanty.ngPrevod,
fLaktualni=> fLaktualni,
fSklon_v_ose_X_aktualni=> GVL_Sklon_aktualni.fgSklon_v_ose_X_aktualni,
fSklon_v_ose_Y_aktualni=> GVL_Sklon_aktualni.fgSklon_v_ose_Y_aktualni);

[/ ¥**¥**Zacatek CASEX****
CASE loop1 OF
10:

IF (bStartAuto = TRUE) AND NOT (bStopAuto = TRUE) THEN // Jestlize bude bStartAuto = TRUE a nebude bStopAuto = TRUE tak proved.
loop1 := 20; // Da se pfikaz na odbaveni kédu v CASE 20.

END_IF
/] *****KONEC CASE 10****
20:
// Volani funkéniho bloku, kde se provadi kompletni vyrovnani stroje.

foKompletniVyrovnaniStroje(
fFa:=fFa,
flLaktualni_vp2:=,
fLaktualni:= fLaktualni,
fPaktualni:= fPaktualni,
fLdelta:= fLdelta,
foHmotnostStroje:=,



fbVypocetPolohyCOG:=,
fbOptimalniSily:=,

fbSklonXY:=,
fbOptimalizaceSilovehoZatizeniRohovychPatek:=,
cbfVolbaPolohy:=,

sVolbaPolohy:=,
fToleranceSklonuPuvodni:=,
nToleranceOptimalnihoZatizeniPatky:=,
fPzadana=>,

falfa=>,

fbeta=>,

fFopt=>);

[/ *****KONEC CASE 20%***
END_CASE
[/ *****KONEC CASE CELKOVE*****

// *****Konec Hlavniho programu*****
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