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1. [bookmark: _Toc185869717]Интерфейс управления
1.1 [bookmark: _Toc185869718]Страница программирования
Страница программирования предоставляет пользователю возможность проектировать программы с соответствующими параметрами продукта при производстве необходимой продукции. В основном это включает в себя использование команд, осей, цилиндров, щупов и т.д. Страница программирования показана на Рис. 3-1.10
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Рис. 3-1 Страница программирования
(1) Н. п.
1 Отображает имя файла текущей сохраненной программы. Если программа еще не сохранена, отображается только номер файла.
Цифры перед первым подчеркиванием в имени файла (слева направо) указывают номер текущей программы.
(2) С. б.
1 Установка скорости производства при автоматической работе оборудования. Диапазон скорости: 0~300%. Чем выше значение, тем выше скорость производства; чем ниже значение, тем ниже скорость производства.
(3) С. п.
1 Отображение производительности оборудования в минуту при автоматической работе. При расчете производительности используется усреднение, поэтому незначительные колебания скорости производства в процессе работы являются нормальным явлением.
(4) П. в.
1 Установка общего количества продукции для производства в автоматическом режиме. При достижении заданного количества оборудование прекратит работу и выдаст предупреждение. После обнуления счетчика готовой продукции, предупреждение можно сбросить нажатием кнопки сброса, остановки или прямым запуском системы. При установке общего объема производства на 0, оборудование будет работать в непрерывном режиме без ограничений.
(5) Строка состояния цилиндра
1 Отображение состояния включения/выключения цилиндров. -1~-4 указывают на состояние ожидания сигналов 1~4, что обычно используется при сопряжении с другим механическим оборудованием. Включено: отображается зеленым цветом. Выключено: отображается серым цветом.
(6) ОП
1 Отображение текущего значения скорости регулятора в режиме тестирования. В режиме тестирования, когда регулятор находится в положении 0, можно управлять скоростью работы оборудования путем вращения маховика по часовой стрелке, что часто используется для проверки правильности программы.
(7) О. в.
1 Отображение фактического времени, необходимого для завершения заданного объема производства. Цифры слева показывают часы, справа - минуты.
(8) Г. п.
1 Отображение количества изготовленной продукции. Когда объем выпущенной продукции >= заданного объема, система генерирует “Сигнал достижения заданного количества”. После обнуления счетчика готовой продукции сигнал можно сбросить нажатием кнопки сброса.
(9) Нулевой выход
1 Обнуление счетчика готовой продукции. Обнуление во время работы недействительно, выполняйте обнуление в нерабочем состоянии.
(10) Область кнопки действия
1 Примечание: Буква в правой части кнопки является клавишей быстрого доступа к данной функции.
2 Сброс F1: При возникновении системного предупреждения, после устранения условий, вызвавших предупреждение, нажмите эту кнопку для сброса предупреждения.
3 Boз. кнулю F2: Выполнение процедуры возврата всех осей в исходное положение, при нажатии появляется диалоговое окно возврата в исходное положение.
4 Y Чис. ноль F3: После нажатия кнопки координаты оси Y подачи проволоки будут обнулены.
5 Ост. F4: При нажатии кнопки в режиме автоматической работы система перейдет в состояние останова после завершения текущего изделия. При нажатии кнопки в режиме возврата в исходное положение или режиме MPG система немедленно перейдет в состояние останова.
6 Тест F5: Запуск программы в тестовом режиме. Используется для проверки правильности программы, скорость обработки можно регулировать в реальном времени с помощью ручки настройки. Когда коэффициент скорости ручки установлен на 0, скорость обработки можно контролировать вращением MPG.
7 Оди. пла. F6: При нажатии кнопки оборудование остановится после производства одного изделия.
8 Начало F7: После нажатия кнопки, при отсутствии предупреждений, оборудование перейдет в режим автоматического производства. Пожалуйста, запускайте оборудование только после обеспечения безопасности внешней среды.
9 Вы. F8: При нажатии кнопки появляется диалоговое окно обрезки проволоки, нажмите пробел для выполнения обрезки. В диалоговом окне можно установить положение ножа, длину подачи проволоки, скорость и другие параметры. Если перед обрезкой система находилась в режиме MPG, подача проволоки выполняться не будет, произойдет непосредственно обрезка.
10 Вст. Вст. F9 Вставка пустой строки в позицию курсора.
⑪  Уда. стр. F10: Удаление выделенной курсором строки данных из таблицы.
⑫  Накап. F11: При активации этой кнопки включается режим накопления данных в таблице программирования.
⑬  чисткаDel: Очистка данных в выбранной курсором ячейке.
(11) Кнопка ручного управления цилиндрами
1 Ручное включение или выключение цилиндров. Управление цилиндрами недоступно в режиме автоматической работы.
(12) Переключение страниц области управления
1 Нажмите кнопку переключения страниц для просмотра дополнительных кнопок управления. Как показано ниже:
 [image: ] 
1 Мно.(N): При нажатии кнопки расстояние перемещения оси за один импульс MPG будет увеличено согласно системному коэффициенту.
2 Ман.: Включение или выключение сигнала запуска манипулятора.
3 Пол. коо.(F12): При нажатии кнопки координаты текущей оси будут записаны в указанную ячейку.
4 Maxo.(M): При нажатии кнопки система переключится в режим MPG, переключение между режимами MPG по осям Y~U осуществляется перемещением курсора в таблице. Операция недоступна в режиме автоматической работы.
5 Осв.: Включение или выключение освещения оборудования.
6 Уда. все(G): Очистка всех да
7 нных в таблице. Действуйте с осторожностью, после удаления восстановление невозможно.
8 Сен. кла.: Активация виртуальной сенсорной клавиатуры.
9 Цил.7,8: Ручное включение или выключение цилиндров 7 и 8. Управление цилиндрами недоступно в режиме автоматической работы.
(13) Таблица программирования
1 H. c.
1) Текущий номер строки программы, если пуст, указывает на то, что текущая строка программы недействительна.
2 [bookmark: _Toc32611]Отправить строкуY-U
1) Координатные позиции, к которым должны переместиться все оси.
3 [bookmark: _Toc4938]13.3 Ско.
1) Установите скорость однострочного выполнения. Если этого параметра не установить, программа будет производить работу по установленной скорости для этого номера материала. 
4 [bookmark: _Toc9457]13.4 Зон.
1)  Настройка номера зонда для текущей строки обнаружения.
5 [bookmark: _Toc8602]13.5 Цил.
1) Управление открытием или закрытием указанного цилиндра. Положительное число для открытия, отрицательное для закрытия.
6 [bookmark: _Toc2479]13.6 Зад. вре.
1) Время паузы после выполнения этой строки программы, единица измерения - 0,001 секунды.
7 [bookmark: _Toc7794]13.7 Цик.
1) Ввод 1 означает начало цикла, пожалуйста, введите количество итераций цикла в столбец с количеством на той же строке.
2) Ввод 9 означает конец цикла.
8 [bookmark: _Toc920]13.8 Кол.цик.
1) Установите количество выполнений цикла, действует в паре с началом цикла, указанным числом 1.
9 13.9 При.
1) Используется для обозначения цели этого фрагмента программы, чтобы упростить чтение программы. Можно вводить числа от 0 до 999.
2) Примечание: Специальное значение -1~-4 означает ожидание входного сигнала 1~4 в этой строке.
10 [bookmark: _Toc12436]13.10 полоса прокрутки
1) Вы можете нажимать верхнее, среднее и нижнее положение полосы прокрутки, чтобы управлять поворотом таблицы вверх, вниз и вниз +1.
(14) Строка состояния
1 Когда система генерирует сигнал тревоги, он используется для отображения конкретной информации о сигнале тревоги и информации о дате.
2 [bookmark: _Toc5592]Отображает текущее рабочее состояние устройства, такое как маховик, запуск, тест, ноль и т.д.
(15) Нижняя строка меню
1 Описывается в порядке слева направо
2 Страница программирования, страница каталога программ, страница настроек, страница диагностики, страница аварийной сигнализации, удаленная страница, страница послепродажного обслуживания
1 [bookmark: _Toc185869719]Страница каталога программ
На странице «Хранилище файлов» отображается имя файла, серийный номер файла и состояние файла программы, который в данный момент хранится в системе. Вы можете читать, хранить и удалять выбранные файлы. Если файлов много, вы можете нажать на полосу прокрутки, чтобы просмотреть их. На рисунке 3-2 показана страница хранения файлов.
[image: ] Рисунок 3-2 Страница хранения файлов
(1) Всего может быть сохранено 2000 файлов.
(2) Вы можете щелкнуть полосу прокрутки, чтобы перевернуть страницу в верхнем и нижнем положении, или переместить курсор, перемещая курсор вверх и вниз по клавишам со стрелками, чтобы перевернуть страницу.
(3) Серийный номер: отображается серийный номер файла.
(4) Имя файла: идентификатор файла данных, хранящихся у пользователя.
(5) Состояние: текущее состояние файла, OK указывает на то, что сохраненные данные действительны, а пустое значение указывает на отсутствие допустимых данных.
(6) Для чтения выберите файл для чтения и нажмите кнопку «Прочитать».
(7) Чтобы сохранить, выберите файл, к которому хотите получить доступ, и нажмите кнопку «Сохранить».
(8) Чтобы удалить, выберите файлы, которые вы хотите удалить, а затем нажмите кнопку «Удалить»
(9) Импорт и экспорт: Эта функция используется для импорта файлов, и при экспорте (U disk) после нажатия на кнопку обновления системы будут выполняться определенные операции.
(10) 

2 [bookmark: _Toc185869720]Страница настройки параметров
На странице параметров задаются некоторые общие области настройки рабочих параметров, что удобно для пользователей при выполнении соответствующих конфигураций во время производства, чтобы лучше выполнять производственные задачи. Как показано на рисунке 3-3.
[image: ] Рисунок 3-3 Страница параметров
(1) Информация о производстве:
1 Общ.про.: Общее количество артефактов, которые необходимо изготовить.
2 Зав.: Количество завершенного производства.
3 Ост. части: Осталось еще необработанное количество.
4 Ост. часы: Оставшиеся часы производственной обработки.
5 Ост. минуты: Оставшаяся часть производственной обработки минут.
6 Фак. производства: Производительность оборудования в минуту.
7 Про. выполненных: Процент от общего запланированного производства, который был завершен.
(2) Параметры производства:
1 Рабочая скорость: Скорость обработки оборудования.
2 Н.ф.(0~1999): Номер программы обработки продукта, диапазон 0~1999.
3 [bookmark: _Hlk137733909]Ско. втя.: Скорость, с которой происходит вакуумирование устройства инструмента.
4 Зонды: Максимально допустимое количество отказов щупа.
5 Зондирование: Количество неудачных проб.
6 Точность зонда: Установите чувствительность сигнала щупа. 1~8, чем меньше значение, тем быстрее отклик.
(3) Параметры проволочного каркаса:
1 З. о. обрыва: Когда время удержания сигнала разъединения больше этого параметра, срабатывает сигнал тревоги об аварийном отключении. Установите значение 0 в недопустимое.
2 З. о. обрыва: Когда время удержания сигнала бегущей линии больше этого параметра, срабатывает аварийный сигнал тревоги по работающей линии. Установите значение 0 в недопустимое.
3 Скорость кадров: При автоматическом движении скорость вращения проволочного каркаса увеличивается.
4 Ско. вра. тяги: Скорость, с которой проволочная рама вращается, когда тяга проволочной рамы поднимается вверх.
5 Длина диска: Когда длина подачи Y больше этого установленного значения, проволочный каркас будет вращаться. Установите значение 0, чтобы эта функция не действовала.
6 При.про.стойки: Включите или выключите функцию управления стойкой.
(4) Другие параметры:
1 Д.в.с.т.: Выходной сигнал аварийной сигнализации удерживает время, а выход автоматически отключается при достижении заданного времени.
2 И.в.с.т.: Выходной сигнал аварийной сигнализации включается и выключается через определенные промежутки времени, а 0 недопустим.
3 О.в.р.м.: Дождитесь, пока манипулятор завершит максимальное время подачи сигнала, а по истечении установленного времени сигнал не принимается. Включите сигнал тревоги «ожидание, пока манипулятор завершит тайм-аут».
4 В. з. э.: Когда экран не работает, он автоматически переходит в спящий режим или экран находится в режиме ожидания.
5 экранная защита: Вы можете выбрать «Страницу послепродажного обслуживания» и «Страницу тревоги».
6 О.з.д.: Включите или выключите функцию обнаружения защитной двери.
7 Л. в. з. д.: Выберите аномальный сигнал аварийной двери, нормально открытой или нормально закрытой.
8 БД: Вы можете выбрать «Защитное ограждение 1» и «Защитное ограждение 1 и 2» и убедиться, что сигнальная точка на странице ввода-вывода имеет соответствующую сконфигурированную точку независимо от того, какую из них вы выберете.
9 Л.с.о.: Выберите аномальный сигнал разъединения, нормально разомкнутый или нормально замкнутый.
10 Параметры: Перейдите на страницу Настройки параметров шины.
⑪  M.с.: Перейдите на страницу «Обновление системы».
⑫  C. c.: Перейдите на страницу настройки системных параметров. Вы можете работать только после входа в «Поставщик устройств» или вышеуказанных разрешений.
⑬  Сен.кла.: Включите или выключите виртуальную сенсорную клавиатуру.
(5) Настройки обнаружения цилиндров: 
1 После нажатия появится следующее окно, вы можете обнаружить вход/выход каждого цилиндра на месте, когда обнаружение включено, вам нужно установить предел обнаружения, и он подаст сигнал тревоги и остановится, если он будет превышен.
[image: ] 
3 [bookmark: _Toc185869721]Страница обновления системы
Страница обновления системы в основном используется персоналом по обслуживанию системы и инженерами по послепродажному обслуживанию/программному обеспечению для обновления системы. При использовании необходимо вставить U-диск, и сохранить соответствующий файл обновления или файл параметров в корневом каталоге U-диска...
На рисунке 3-4 показана страница обновления системы.
 [image: ] Рисунок 3-4 Страница обновления системы
(1) Пои. гра. фай.: Эта кнопка используется для поиска файлов обновления монитора.
(2) Пои. осн. сис. фай.: Эта кнопка используется для поиска файлов обновления хоста.
(3) Экс. /Им. пар . пре.-фо..: Импортируйте параметры пресс-формы с USB-устройства флэш-памяти в систему или экспортируйте параметры пресс-формы на USB-устройство флэш-памяти.
(4) Экс. сис./ Имп.сис.пар.: Импортируйте параметры системы с USB-накопителя в систему или экспортируйте параметры системы на USB-накопитель.
(5) Заг.61-6: После завершения поиска нажмите кнопку «Загрузить», чтобы загрузить соответствующий файл.
4 [bookmark: _Toc185869722]Системные параметры Страница 1 - Параметры энкодера
[image: ] Рисунок 3-5 Параметры энкодера
(1) Encoder function: Для этой опции есть 2 состояния: включено и выключено.
(2) Encoder input port: Этот вариант имеет 8 сервопортов на выбор.
(3) Encoder resolution: Заполните информацию, исходя из фактического разрешения энкодера.
(4) The length of  the encoder turn: Заполните информацию в соответствии с физическим расстоянием до энкодера за один оборот.
(5) Encoder counting direction: Выберите направление подсчета для энкодера.
(6) Use encoder to  increase feed lines: Общая длина подачи проволоки = энкодер увеличивает подачу проволоки + подача программного стола. Когда общая линия подачи будет завершена, будет подан сигнал тревоги, если длина обратной связи не будет достигнута. Если длина обратной связи достигает целевой длины до завершения подачи, подача немедленно останавливается. Основной целью увеличения линии подачи является обеспечение достаточного расстояния подачи, и этот параметр должен быть установлен намного больше, чем погрешность станка.
(7) Check speed: Скорость, с которой ось перемещается к опережению обнаружения.
(8) Check advance: Место, в котором срабатывает функция «Скорость обнаружения».
(9) Deviation threshold: Максимально допустимое отклонение будет сигнализировано и остановлено при превышении этого порога, и оно будет установлено на 0 без обнаружения.
(10) Encoder count:: Подсчет пульса.
(11) Encode position:: Физическое расположение, в котором в данный момент находится кодировщик.
(12) Encoder Clr: Количество кодировщиков сбрасывается до 0.
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2. [bookmark: _Toc185869723]Глава 2 Инструкции и примеры
[bookmark: _Hlk137634579]В этой главе мы рассмотрим все инструкции, используемые в системе, и то, как использовать таблицу программирования. 
Обратите внимание, что этот пример урока отличается от реального производственного программирования, и мы только учимся использовать здесь таблицы программирования.
1 [bookmark: _Toc185869724]
2 [bookmark: _Toc185869725]
2.1 [bookmark: _Toc185869726]Исчерпывающие примеры
	[bookmark: _Hlk137470012]Номер строки
	Y
	X
	A
	B
	C
	U
	скорость
	зонд
	цилиндр
	Задержка
	циркулировать
	частота
	экзегеза

	0
	100
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	1
	
	5.00
	20.00
	
	
	
	50
	
	2
	3
	1
	5
	

	2
	50.00
	15.00
	50.00
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	3
	10
	
	0
	
	
	
	
	
	-2
	
	9
	
	

	4
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	


Описание наименования формы: 
(1) В крайнем левом углу таблицы находятся номера строк, а таблица программирования выполняется последовательно, выполняя программу начиная с 0 и далее.
(2) Y, X, A, B, CПредставляет ось.
(3) скорость: Если скорость бега текущей строки не задана, она будет запущена в соответствии с параметром "Скорость бега" на странице настройки параметра.
(4) зонд: Номер щупа, используемый в текущей линии.
(5) цилиндр: Номер цилиндра, используемый в текущем ряду, положительное число открывает цилиндр, а отрицательное число закрывает цилиндр;
(6) Задержка: После выполнения предыдущей строки время ожидания выполнения следующей строки.
(7) циркулировать: При использовании лупов вам нужно установить 1 и 9 в столбце цикла, где 1 — для начала цикла, а 9 — для конца цикла, чтобы закончить цикл.
(8) Количество: Столбец «Количество раз» представляет количество циклов.
(9) Примечание: Сигнал, используемый в текущей линии, -1~-4 внешний сигнал, 21 сигнал манипулятора.
(10) Инструкция по запуску формы: 
(11) Строка 0: Положение, в котором ось Y перемещается на 100.
(12) Строка 1: Ось этого ряда движется со скоростью 50% от скорости, ось X перемещается в положение 5, а ось A движетсядо 20 позиций; Откройте цилиндр No 2; Установите задержку в 3 секунды для выполнения следующей строки. Установите флаг начала цикла 1 и количество циклов 5.
(13) Строка 2: Ось Y снова перемещается на 50, а X и A перемещаются на 15 и 50 соответственно.
(14) Строка 3: ось Y снова перемещается на 10, и ось A возвращается в исходную точку координат; Закрыть цилиндр No2; Установите флаг конца цикла9.
(15) Завершите прогон.


3. [bookmark: _Toc185869727]Электрические соединения
2 [bookmark: _Toc185869728]
3 [bookmark: _Toc185869729]
3.1 [bookmark: _Toc185869730]Инструкция по электрическим соединениям
Электрическая соединительная часть в основном включает в себя три части: главный контроллер, раму подачи проволоки и маховик.
Последовательность линий сервопривода объясняется следующим образом: 
	SMC5008
	SMC5004

	AXIS 1: Y	
	AXIS 5: C
	AXIS 1: Y

	AXIS 2: X
	AXIS 6: U
	AXIS 2: X

	AXIS 3: A
	AXIS 7: 空
	AXIS 3: A

	AXIS 4: B
	AXIS 8: 空
	AXIS 4: B



	SMC50C

	AXIS 1: Y	

	AXIS 2: X



Примечание: SMC50C - это версия шины, по умолчанию она указана в таблице выше, если вы хотите изменить номер "Serial Number Pulse Output Port Bus Spool" на странице системы 2.
3.2 [bookmark: _Toc185869731]Главный контроллер





3.3 [bookmark: _Toc185869732]Схема подключения датчика


3.4 [bookmark: _Toc185869733]Подающая рама
При использовании готовых элементов управления для проволочных стеллажей необходимо гарантировать прокладку проводки. Среди них компенсационный провод (X13) подключен к 0 В, аномальное отключение (X14) подключено к шасси, а 0 В импульсного источника питания также подключено к шасси.



Рисунок 5-1 Подающая рама





3.5 [bookmark: _Toc185869734]Проводка платы расширения маховика



 

3.6 [bookmark: _Toc185869735]Схема расположения кнопочного маховика
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CUT
	测试   TEST
	▲
	确认  ENTER

	送线清零
Y CLR
	◄
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Примечание: Дважды нажмите кнопку наклона, чтобы выполнить действие наклона
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