Zadani posuvu

6. ZADANI|I POSUVU

Pracovni posuv po obrabéné kiivce se programuje pod adresou F. Posuv je zadavan zpisobem podle G-funkce
skupiny G6, nebo-li tato funkce urcuje rozmeér adresy F.
Pti programovani funkce G94 a G96 vyjadiuje hodnota u adresy F:

a) je-li programovana bez desetinné ¢arky, posuv v mm/min.

Priklad:
N1 G94 F 1000  znamena posuv 1000mm/min.

b) je-li programovana s destinnou ¢arkou, posuv m/min

Priklad:
N2 G9%4 F.5 znamena posuv 0.5m/min tj. 500mm/min
N3 G94 F1.2 znamena posuv 1.2m/min tj. 1200mm/min

Systém pripousti max. zadani velikosti posuvu 90000 mm/min (t.j. 90 m/min).
Pti programovani funkce G95 a G97 vyjadiuje hodnota u adresy F:

a) je-li programovana bez desetinné ¢arky posuv v pum/ot

Priklad:
N4 G995 F 1000  znamena posuv 1000 pum/ot.

b) je-li programovan s desetinnou ¢arkou posuv v mm/ot

Priklad:
N5G95F 1.0  znamena posuv lmm/ot.
N6 F0.2  znamena posuv 0.2mm/ot.

Systém pripousti maximalni zadani velikosti posuvu na otacku 99,999 mm/ot (F99999 nebo F99.999). Pro
posuv na otacku nutno snimat pulsy od vietene a proto stroj se systémem umoziuje i zavitovani. Otackovy
posuv se mize uplatnit i u ruénich rezimu.

Maximalni mozna programovatelna rychlost pro soupravu systému s danym strojem je dana vlastnostmi stroje.
Pfi programovani velikosti posuvu na otacku je maximalni hodnota programovatelného posuvu [mm/ot] zavisla

na max. piipustné posuvové rychlosti Vmax a zadanych otackach vietene S.

Plati vztah :
V=S8
kde V - posuvova rychlost v mm/ot

S - otacky vietene v ot/min
B - posuv v mm/ot (programovan adresou F pti G95)
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Programovani

Maximalni programovatelny posuv max pro maximalni posuvovou rychlost Vmax a zadané otacky vietene S se
urci ze vztahu :

Bmax = Vimax /'S

a podobn¢ maximalni programovatelné otdcky S;j,« pro danou maximalni posuvovou rychlost V.« a zadany
posuv se urci ze vztahu:

Smax = Vimax / Bmax

Priklad :

Vimax = 2000 mm/min
S = 1000 ot/min
Bmax =?

Bmax = Vmax /S =2000/1000 = 2mm/ot

Pro rota¢ni soufadnice, kde je rychlost zadavana v tisicich pulsti rota¢niho snimace za minutu (stupnich/min),
vypocteme rychlost v milimetrech/min na poloméru R [mm] od osy otaceni v piipadé, Ze se soufadnice pohybuje
sama podle vzorce :

Fg = F . 2nR / pocet tisicti pulst na otacku

Pfi programovéani funkce M36 (ze skupiny M4) je skute¢ny posuv roven programovanému. Pfi programovani
funkce M37 je skuteény posuv zmenSen v poméru 1: 100 oproti programovanému.
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Zadani posuvu

6.1 Konstantni fezna rychlost (KRR) G96 a G97

Konstantni fezna rychlost je zptisob fizeni otacek vietene, kdy se ze zadané velikosti fezné rychlosti a okamzité
polohy fidici soufadnice, neustale vypocitavaji pozadované otacky vietene.

Ve strojni konstanté R67 se uréi, ktera soutadnice je ¥idici pro konstantni feznou rychlost. V blocich s KRR
rychlosti musi byt nulovy bod programu umistén pro fidici souradnici do osy otaceni vietene.
Protoze se béhem bloku nemiize zménit pievodovy stupen, je nutno jeho volbé vénovat pozornost predem.

Konci-li konst. fezna rychlost a v nasledujicim bloku neni programovano S, dosadi se naposled dosazené otacky
do adresy S. Pii pfechodu z otackového na minutovy posuv se toto pro adresu F neprovadi.

Systém pouziva pro KRR dvé funkce:
G96 — Konstantni fezna rychlost s posuvem mm/min
G97 — Konstantni fezna rychlost s posuvem mm/ot

Reznd rychlost se zadava funkei S, kterd ma vtomto piipadé vyznam nikoli otadek, ale fezné rychlosti
v desetinach metru/min. Naptiklad fezna rychlost 50m/min by se zadala hodnotou S500.

Priklad: G97 S500

Protoze u vétSiny stroji, predev§im soustruhd a karuselt, je zvykem zadavat konstantni feznou rychlost
s posuvem na otacku funkci G96 a feznou rychlost funkci S v m/min, miiZze se ve strojnich konstantach nastavit
prohozeni funkci G96, G97 a ptepocet konstantni fezné rychlosti S. Tyto pfepocty provede systém automaticky
a programator zapisuje feznou rychlost v m/min.

Priklad:

N10 GO X300 Z100 M44 M3 S100 “rychloposuv na prumér 300, otacky 100ot/min

N15 z-1

N20 G96 G1 F200 S90 X50 “zaradi KRR 90m/min, sjeti na prtmé&r 50, posuv
“F = 0.2mm/ot

Pii programovani rychloposuvu se méni otacky rovnéz podle priméru, pokud neni funkce G96 odvolana
programovanim G94.

Pozn.1

Pokud by nebyla nastavend strojni konstanta ¢. 329 dle doporuceni, uvedeného vyse, musel by se blok N20
naprogramovat takto:

N20 G97 Gl F200 S900 X50 ,KRR 90m/min, sjeti na prémé&r 50, F = 0.2mm/ot

Pozn.2
U starSich verzi byla pro zdménu G96/G97 a programovani S v m/min pouzivana konverze pfes program
KONV836.EXE, jehoZ vyvolani se nastavilo v CNC836.KNF, konstanta $50.

6-3



Programovani

6.1.1 Konfigurace konstantni fezné rychlosti

Strojni konstanta R67 — fidici soufadnice
Kod fidici soufadnice pro konstantni feznou rychlost. Kod soutadnice (viz parametr ROO - R05), ve které se méni

fezny polomér, se zada do parametru R67. Neni-li konstantni fezna rychlost pouzivana, nelze zadat 0, ale je
nutno zadat kod libovolné z pouzitych soutadnic!

3. dekada strojni konstanty R329 — zaména funkci a prepocet.

3. dekada Standard

R329 Zaména funkci G96 za G97

Zadani konstantni fezné rychlosti (S) pfimo v m/min

WIN =[O

Zaména funkci G96 za G97 a zadani konstantni fezné rychlosti (S) pfimo v m/min

Doporu&ené nastaveni strojni konstanty pro zadavani KRR s posuvem na otaéku G96 a S v m/min:
Strojni konstanta ¢islo R329, treti dekada = 3.

Strojni konstanta R580 — verze konstantni Fezné rychlosti

1,2. dekada | 00 Star$i verze KRR. KRR plati jen v pohybovych blocich a neni moznost fizeni z PLC
R580 programu. Také systém nepodporuje omezeni otacek na zadanou hodnotu.

01 Nov&jsi verze KRR, kterou mozno nastavit od verze software primarniho procesoru
40.44 a sekundarniho procesoru 6.369. KRR neni omezena na pohybové bloky a také ji
mozno plné fidit z PLC programu. Systém omezuje otacky podle zadané hodnoty

(viz dale).
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Zadani posuvu

6.1.2 Konstantni feznarychlost — verze 2

KRR neni omezena na pohybové bloky a také ji mozno plné ¥idit z PLC programu. Systém i PLC maji moZnost
omezit otatky vietene na zadanou hodnotu. KRR verze 2, je do znaéné miry kompatibilni se starsi verzi, ale
poskytuje mnohé vlastnosti navic. Pokud nebude vyslovné upozornéno, plati pro novéjsi KRR vie, co bylo
napséno v predchazejici &asti. V daldim popisu se zaméfime jen na nové vlastnosti KRR verze 2.

Novéjsi verzi KRR mozno nastavit od verze software primarniho procesoru 40.44 a sekundarniho procesoru
6.369. Aktivace se provede nastavenim hodnoty 1 do strojni konstanty R580.

Pro obvodovou rychlost plati:

Vv=or=2.7xnx x = poloha Fidici soufadnice (korigovana vzhledem ke korekcim a posunuti)
v = obvodova rychlost (KRR)
n = otacky vietene

Vypoctené napéti, které se zadava pro vieteno (rozsah 0-7FFFh)

v

UuU

m

U, = MXT U, = vysilané napéti na vieteno(rozsah 0-7FFFh)
U = maximalni napéti pro vieteno pro dany prevodovy stupen (pomér k max.napéti)
U= maximalni napéti (7FFFh)
P = maximalni otacky dané pfevodové fady

6.1.3 KRR-verze 2, fizeni z NC programu

Rizeni z NC programu je stejné jako pro starsi KRR a plati také stejné modifikace pomoci strojnich konstant
R67 a R329. Nova vlastnost je, z¢ KRR neni omezena jen na pohybové bloky NC programu. Zafazeni KRR
mize proto byt i v nepohybovém bloku. Také zména délkové korekce a zména posunuti pocatku se uplatni
okamzité a nemusi se &ekat na pohybovy blok. Korekce a posunuti maji vliv na KRR, protoze KRR se pogita na
$pi¢ku néstroje a ne na suport (tuto vlastnost mozno vypnout — viz dale). KRR se mize také uplatiiovat
v pomocnych ru¢nich pojezdech nebo v jinych druzich pohybu, naptiklad vleceni nebo pro pohyby tizené z PLC
programu.

Dalsi nova vlastnost je, Ze aktivni KRR nikdy nepfepina pievodovy stupeii, ale omezi otadky na maximalni
otacky daného prevodového stupné (pokud neni jesté jiné omezeni otacek).

Z NC programu mozno kdykoli zadat omezeni otatek pro KRR pomoci funkce G76 a adresy S. Pod adresou S se
zadavaji maximalni otdcky v ot/min. Systém omezuje otacky vzhledem k mensi hodnoté z maximalnich otacek
ptevodového stupné a ze zadaného omezeni pomoci funkce G76.

Priklad 1:
N100 G96 S500 “zadadni KRR - okamZity u&inek na otacdky vietene
N200 S600 “zm&na KRR

Priklad 2 :
N100 G76 S2000 “zadani omezeni otd&ek pro KRR na 2000 ot/min
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6.1.4 KRR-verze 2, fizeni z PLC programu

PLC program ma k dispozici pole double-wordovych hodnot pro sledovani stavu KRR. Na systému je mozno
jednotlivé hodnoty sledovat v prohlizeni paméti systému — pamétova oblast 1.

nazev adresa Popis

AKRR ACT V A178h Aktualni konstantni fezna rychlost [mm/min] (G96 nebo PLC)
AKRR ACT SMAX Al7Ch Aktualni maximalni otacky [1/1000 ot/min] (G76 nebo PLC)
AKRR ACT DIST A180h Aktualni korekce poloméru [1/8 um] (jen PLC)
AKRR ACT VCORR Al84h Aktudlni korekce fezné rychlosti [mm/min] (jen PLC)
AKRR ACT R A188h Aktualni polomér [1/8um]

AKRR ACT P Al18Ch Aktualni max.otacky dle prevodové fady [1/1000 ot/min]

AKRR ACT U A190h Aktualni rozsah napéti dle ptevodové fady [0-7FFFh]

AKRR ACT S Al194h Aktualni vypoctené otacky [1/1000 ot/min]

AKRR ACT OUT Al198h Aktudlni vypoctené napéti [0-7FFFh]

PLC program ma moznost zadavat velikost KRR, maximalni ota¢ky, korekci poloméru pro vypoéet KRR a
korekei fezné rychlosti. Také mize KRR aktivovat a pfipadné modifikovat vypocet. Pro fizeni PLC program
pouziva bity umisténé v fidicim bajtu AKRR_CNTR.

Nazev bitu Viaha popis
EXT_AKRR V 0 0 Velikost KRR se fidi z NC programu (G96,G97+ S)
1 Velikost KRR zadava PLC program v buiice AKRR V
EXT AKRR SMAX 1 0 Maximalni ota¢ky zadava NC program (G76)
1 Maximalni otacky zadava PLC program v bufice AKRR _SMAX
EXT AKRR DIST 2 0 PLC program nezadava korekci poloméru
1 PLC program zadava korekci poloméru v buiice AKRR DIST
EXT AKRR VCORR 3 0 PLC program nezadava korekci fezné rychlosti
1 PLC program zadava korekci fezné rychlosti v. AKRR VCORR
EXT_AKRR REQ 4 0 Aktivace KRR se fidi z NC programu (G96,G97)
1 Aktivace KRR z PLC programu
EXT_AKRR SUPORT 5 0 Standardni vypo&et KRR
1 Vypodet KRR nezapogitava korekce a posunuti
nazev adresa Popis
AKRR V A19Ch Velikost KRR zadévand z PLC [mm/min]
AKRR SMAX A1AOh Maximalni otacky zadavané z PLC [1/1000 ot/min]
AKRR DIST AlA4h Korekce poloméru zaddvana z PLC [1/8 um]
AKRR VCORR A1A8h Korekce fezné rychlosti zadavana z PLC [mm/min]
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