Druhy pohybu

4. DRUHY POHYBU

4.1 Staveni souradnic - funkce GO0

Stavénim soufadnic se rozumi pfemisténi nastroje do koncového (programovaného) bodu rychloposuvem.
Koncova poloha se programuje v absolutnich nebo inkrementalnich mirach (plati obecné pro vSechny druhy
pohybli). Toto pfemisténi nastroje je zadano v bloku funkci GO0, ktera je soucasné nositelem informace
pro provadéni pohybu rychloposuvem. Velikost rychloposuvu je v systému zadana pevné jako strojni konstanta a
v bloku se neprogramuje. Pti rychloposuvu je zaruéen plynuly rozjezd a dojezd na zacatku a konci pohybu.
V jednom bloku je mozno programovat stavéni jedné az Sesti souradnic.

4.2 Linearniinterpolace - funkce GO1

Linearni interpolace se voli funkei GO1. V jednom bloku je mozno naprogramovat interpolaci mezi jednou az
Sesti soufadnicemi naprogramovanim soufadnic koncového bodu v pfislusnych osach. Je tedy mozna i
vzajemna kombinace linearnich a rota¢nich soufadnic. Pro linearni interpolaci je nutna zadana posuvova rychlost
pod adresou F. Rychlost F nemusi byt uvedena v bloku s GO1, ale v kterémkoli pfedchazejicim bloku.

Priklad pribéhu drahy pri linearni interpolaci:

Absolutni programovani: Pfirtstkové programovani:

N10 GO1 G90 X 90.000 Y 50.000 N11 GOI G91 X 40.000 Y 30.000

Je-li vychozim bodem interpolace bod A o soufadnicich X=50, Y=20 pii zatazeném posunuti G54, které je
totozné s NBS a koncovy bod B o soutfadnicich X=90 Y=50, potom uvedené bloky N10 i N11 vykonaji stejnou
drahu.
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4.3 Kruhova interpolace - funkce G02, GO3

Kruhova interpolace se voli bud’ funkci GO2 (pohyb po kruznici ve sméru hodinovych ru¢i¢ek) nebo GO3 (pohyb
po kruznici proti sméru hodinovych ruci¢ek). Vyjadieni sméru kruhové interpolace (G02 nebo GO3)
v libovolnych rovinach pro soufadnicovy (pravotodivy) systém se urcuje pii pohledu na rovinu kruhové drahy
(obr.5).
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V zavorkach jsou uvadény soufadnice v systému uvazované jako paralelni k ptivodnim. Kruhova interpolace je
mozna pouze v roving. Za rovinu interpolace miizeme zvolit rovinu ur¢enou dvéma ze Sesti soufadnic X -Y, Y -
Z,7Z - X, 4.- 5. atd. Teoreticky se muze kruhova interpolace programovat i v pfipadech, Ze je ncktera
ze soufadnic rotacni, ale programovani je znacné slozité.

Kruhova interpolace se zadava soufadnicemi koncového bodu kruznice nebo kruhového oblouku. Soufadnice
koncového bodu musi byt zadany obé a to i v pfipadé, ze koncovy bod je totozny s pocatecnim. Soufadnice
koncového bodu lze zadavat absolutné nebo piirtstkove.

Soutadnice stfedu kruznice se programuji adresami I a J. Na rozdil od koncového bodu se souradnice stiedu
kruzZnice musi programovat pouze priristkové vzhledem k pocatecnimu bodu kruznice (k pocatku
kruhové interpolace). Stied vzhledem k prvni ose se programuje adresou I, stfed vzhledem k druhé ose adresou J.
V této souvislosti je tfeba podotknout, ze pti kruhové interpolaci v roviné Z - X se za prvni osu povazuje osa Z
a za druhou osa X (obr.5), tedy vzdalenost stiedu kruznice od poc¢atku v ose Z se programuje adresou I a v ose X
adresou J !

42



Druhy pohybu

Y1

YO0

YC

X1

9

PO
X0,Y0
Pl
X1,Y1
PC
XC,YC

pocate¢ni bod kruhové interpolace
soufadnice pocéatecniho bodu
koncovy bod kruhové interpolace
soufadnice koncového bodu

stfed kruznice (kruhového oblouku)
soufadnice stfedu kruznice

Kruhova interpolace na obr.6 je GO2 (ve sméru hod. rucicek).

Soutadnice stfedu kruznice pro osu X je vzdélend o hodnotu I od pocatku:

[=XC-X0

Soutadnice sttedu kruznice pro osu Y je vzdalena o hodnotu J od pocatku:

J=YC-YO0

obr. 6

Znaménko u adresy J bude zaporné, nebot’ stfed kruznice se vzhledem k pocatku vzdaluje v zaporném sméru.
Pokud je adresa I nebo J nulova, nemusi se v bloku programovat.
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Piiklad programu pro celou kruZnici v roviné X - Y (obr.7a):
Absolutné.:
N19 G02 G90 X200.0 Y250.0 1200.0 F120
Prirastkove:

NI19 G02 G91 X0 YO 1200.0 F120

Piiklad programu pro pilkruznici v roviné Z - X (obr.7b):
Absolutné:

N20 G03 G90 X100.0 Z100.0 1-200.0 F100
Prirtstkove:

N20 G03 G91 X0 Z-400.0 1-200.0 F100

Piiklad programu pro uisek kruZnice v roviné X - Z (obr.7c):
Absolutné:

N21 G03 G90 X250.0 Z140.0 1-100.0 J-50.0 F100
Prirastkove:

N21 G03 G91 X100.0 Z-60.0 1-100.0 J-50.0 F100

Pozn.:
Kruhova interpolace neni omezena na jeden kvadrant. Programovanad kruznice miize prochdzet i vice kvadranty.

Pokud se naprogramuje u kruhové interpolace soutfadnice koncového bodu, ktery nelezi na kruznici, systém
vyhlasi chybu &islo 7.56 - "KONCOVY BOD NELEZ[ NA KRUZNICI". Koncové body i soufadnice stiedu je
nutné do partprogramu zadéavat s presnosti na jeden mikron! Pfesnost zadani 1ze Castecné zmensit nastavenim
strojni konstanty ¢islo 55 — tolerance stfedu kruznice.
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