Priklad tvorby NC programu pro danou soucast

Petr Keller (KVS) — Elektrické pohony a servomechanismy
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Petr Keller (KVS) — Elektrické pohony a servomechanismy A
TKMOST

Zakladni prikazy pro tvorbu NC programu - obrabeéni

* funkce pro vymenu nastroje, napr. T0101, T1 D1, T1.1 M6 T2 apod.
L odkaz na 1. radek tabulky korekci

vybér nastroje C. 1
« funkce pro fizeni rychlosti posuvu — F [mm/min] nebo [mm/ot]

« funkce pro nastaveni otacek vietene — S [ot/min] nebo [m/min]

« zakladni geometrickeé funkce — G

- pohyb rychloposuvem — GO0
- linearni interpolace - GO01
- kruhova interpolace — v zaporném smeru — G02
- kruhova interpolace — v kladném smeru — GO03
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Petr Keller (KVS) — Elektrické pohony a servomechanismy

G02, GO3 — funkce pracovniho posuvu - kruhova interpolace

Vypocet interpolacnich parametru stfedu oblouku:

Kde:

S — stred kruhoveého oblouku se souradnicemi [SXx, Sy, Sz]
P — pocatek kruhoveho oblouku se souradnicemi [PXx, Py, Pz]

TKMOST
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Petr Keller (KVS) — Elektrické pohony a servomechanismy

TKMOST

Poloméroveé korekce drahy nastroje

frézovani

Pri soustruzeni se bod teoretické SpiCky nastroje
P pohybuje po jiné draze, po ekvidistanté se
vypocCet. Pri korigovani drahy nastroje fidicim
system je tfeba zadat polohu nastroje do fezu,
aby bylo mozné stanovit polohu stfedu zaobleni
Spicky — RS poté vypoéita ekvidistantu stejné
jako v predchozim pripadé.

Priklad vypoCtu korigované drahy nastroje pfi
frézovani — draha nastroje je vypocCitana jako
ekvidistanta (kfivka s konstantni vzdalenosti od
puvodniho tvaru) vzdalena o polomér frézy od
programovaneé drahy (tj. od obrysu soucasti dle
vykresu).
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Petr Keller (KVS) — Elektrické pohony a servomechanismy

Polomeéroveé korekce drahy nastroje
Zpusoby korekce drahy nastroje na jeho polomér:

« drahy v NC programu jsou prepocitany s ohledem na tvar nastroje

- pfi  ruCnim programovani Casove narocné vypocty ekvidistantni

snadna moznost vytvoreni chyby!

TKMOST

drahy,

- program plati jen pro jeden nastroj, pfi zmené nastroje je tfeba prepocCitat

znovu drahy v programu = predelat cely NC program!!!

« drahy v NC program jsou napsany podle rozméru soucasti z vyrobniho
vykresu (chyba obrobeni vlivem tvaru nastroje neni v této fazi uvazovana) a
pomoci zapsani funkci korekci drah nastroje v programu je vypocCet ekvidistanty

ponechan na fidicim systému stroje

- jednoduché programovani, pfi rozumné zmeéné rozméru nastroje zustava
program stejny (v tabulce korekci nastroji musi byt spravné zadan novy

polomér nastroje)

- fidici systém musi tuto funkci podporovat — dnes stale Casto jen v rovineg,

ve 3D jsou naroky na vypocetni vykon RS vysoké
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Petr Keller (KVS) — Elektrické pohony a servomechanismy

TKMOST

Poloméroveé korekce drahy nastroje
Tabulka korekci nastroje pro frézu (nastroj):

N..
o
A N primér frézy
D=8 mm
P
W
T X Z R
05 — -17.2 4.0
evropsky m
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Ekvidistantni draha nastroje je
pocitana ridicim systémem na
zakladé hodnoty poloméru (pruméru)
zapsaného v tabulce korekci nastroje:
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Petr Keller (KVS) — Elektrické pohony a servomechanismy A
TKMOST

Poloméroveé korekce drahy nastroje
Tabulka korekci nastroje pro soustruznické noze:

Poloha nastroje do rezu L je dana
cislem 0-9 podle nasleduijici tabulky

moznych poloh bfitl soustruznického
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Petr Keller (KVS) — Elektrické pohony a servomechanismy A
TKMOST

Poloméroveé korekce drahy nastroje

Funkce pro praci s polomerovymi korekcemi drahy nastroje:

G40 — zruseni korekce drahy nastroje frézOVANi:
G41 — korekce drahy nastroje vlevo

G42 — korekce drahy nastroje vpravo

Gar L— 1 Ga2

Aktivace a deaktivace korekci drahy nastroje musi byt v soustruzent:
programu spojena s najetim a odjetim - béhem téchto

pohybU totiz dochazi k prepoltu korekce drah nastroje z
programované na pozadovanou (a zpét), napf.: } 7
skuteCna draha Ga1 G42

NOO30 G42 G01 X0.0 Y0.0 F100 nastroje

N0O040 GO1 X-10.0 YO0.0 F100 \
NOO50 G40 GO01 X-15.0 Y5.0 F100

programovana
draha nastroje

odjeti | obrabéni| najeti
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Petr Keller (KVS) — Elektrické pohony a servomechanismy A
TKMOST

Pouziti funkci pro presun nulového bodu obrobku — RS Emco

Souradny systém je mozné posunout =z nulového bodu stroje, nebo
z naposledy stanoveného nulového bodu. Systém ma 5 registri (pamétovych mist)
rozdélenych do dvou skupin:

X Y 7 funkce vyvolani posunuti funkce zruSeni posunuti
nulového bodu nulového bodu
1 G54
G53
2 G55 - rusi posunuti celé 1. skupiny
3 G57
G56
4 G58 .. AR _
- ruSi posunuti celé 2. skupiny
5 G59

Pozn.:aktivaci posunuti nulového bodu z prvni skupiny a potom z druhé (nebo naopak) dojde k
secteni obou hodnot posunuti (vyhodné pfi upinani riznych dil do stejného upinace,
pripravku apod. — jedno posunuti je z bodu M na upinac, druhé z upinaCe na konkrétni dil
— obvykle Ize snadnéji méfit)
posun nulového bodu prakticky aktivuje az funkce GOO (rychloposuv) — tzn. GOO musi byt
prvni pripravna funkce v programu po funkcich posunuti nulového bodu
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Petr Keller (KVS) — Elektrické pohony a servomechanismy A
TKMOST

Cviceni - NC program pro danou soucast

Vytvorte NC program ve standardu ISO 6983 pro vyrobu soucasti podle
pfilozeného vykresu pro CNC frézku EMCO VMC-100.

Polotovar — hranol 60 x 60 - 15, material ,umelé drevo”
Nastroje — valcova fréza dvoubrita @10 HSS, prava,
(fezné podminky - otacky: 2000 ot/min

- posuv: 450 mm/min)

Tloustka trisky je 3 mm — tzn. obrobeni na ,jeden rez".
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Petr Keller (KVS) — Elektrické pohony a servomechanismy

TKMOST

Vyrobni vykres i-l
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Petr Keller (KVS) — Elektrické pohony a servomechanismy

Rozbor ulohy

Volba pocCatku souradného systému obrobku — dle

zpusobu zakdétovani a zakladnich doporuéeni je zvolen
pocCatek v pravém hornim rohu obrobku (xy) a na jeho
horni ploSe (z). Draha fezu na obrobku je dale
rozdélena na zakladni geometrické utvary (usecka,

kruhovy oblouk < 180°) a souradnice jednotlivych bodu
y y
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Petr Keller (KVS) — Elektrické pohony a servomechanismy

TKMOST

Rozbor ulohy rod | x y > | 3
.. L, , P1 | -140 | -24,0 -3,0
Volba pocatku souradného systému obrobku — dle 5707 | 5.0
zpusobu zakétovani a zakladnich doporuéeni je zvolen P2 |-29,707 | -30,0 -3,0 s; 5 5 ’0
pocCatek v pravém hornim rohu obrobku (xy) a na jeho P3 -14.,0 -36,0 3.0 ’ ’
homni ploge (z). Draha Ffezu na obrobku je ddle [ 57 1 220 | =60 | =0 L>° [ 190
rozdélena na zakladni geometrické utvary (usecka, o 280 6.0 30
kruhovy oblouk < 180°) a soufadnice jednotlivych bodu : ’ :
y y P6 | -30,0 | -46,0 -3,0
7,0 0,0
& p P7 | -440 | -46,0 -3,0
N X w 2| P8 | -440 | -56,0 -3,0
P9 |-51,657| 56,0 | -3,0
75,657 | 26,0
P10 | -51,657 | -4,0 -3,0
0 P11 | -440 | -4, -3,0
P12 | -440 | -7,292 | -3,0
6,0 -6,708
P13 | -38,0 | -23,0 -3,0
0,0 9,0
P14 | -31,292 | -8,0 -3,0
P15 | -20,707 | -4,0 -3,0
P1 - - -
T 6 6,0 8,0 3,0 50 50
P1 | -140 | -24,0 -3,0
15.4.2014 gf m - W 13
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Petr Keller (KVS) — Elektrické pohony a servomechanismy

Vypis NC programu:

%0001 Komentar TKMOST
NOO10 G54 G17 G71 G90 G94 G97 ! Posunuti nul. bodu obrobku a dalsi nast.
N0020 TO1l01 ! Vyména ndstroje - fréza @10
NO0O30 MO03 s2000 ! Roztocleni vrietena
N0040 GOO 25.000 ! Ndstrojem nad obrobek
NOO050 GOO X6.000 Y¥-30.000 ! Ndstroj do vychozi pozice v roviné XY
NO0060 GOO X6.000 Y-30.000 Z-3.000 ! Najeti ndstrojem do pozZadované hloubky Z
NO070 G41 GO1 X-14.000 Y-24.000 Z-3.000 F450 ! Najeti do bodu PI1
NO080 GO3 X-29.707 Y¥-30.000 Zz-3.000 I-6.707 J-6.000 " Pl - P2 (R9.0)
NO090 GO3 X-14.000 Y-36.000 Zz-3.000 I9.000 J0.000 " P2 - P3 (R9.0)
N0100 GO2 X-14.000 Y-56.000 Z-3.000 I0.000 J-10.000 ' P3 - P4 (R10.0)
NO0110 GO1 X-28.000 Y-56.000 Z-3.000 " P4 - P5
N0120 GO1 X-30.000 Y-46.000 Z-3.000 ' P5 - P6
NO130 GO3 X-44.000 Y-46.000 Zz-3.000 I-7.000 J0.000 " P6 - P7 (R7.0)
N0140 GO1 X-44.000 Y-56.000 Z-3.000 " P7 - P8
NO150 GO1 X-51.657 Y-56.000 Z-3.000 ' P8 - P9
NO0160 GO2 X-51.657 Y-4.000 Z-3.000 I75.657 J26.000 ' P9 -~ P10 (R80.0)
NO0170 GO1 X-44.000 Y-4.000 Zz-3.000 " P10 - PI1
N0180 GO1 X-44.000 Y-7.292 Z-3.000 r P11 - P12
NO0190 GO3 X-38.000 Y-23.000 Z-3.000 16.000 J-6.708 ' P12 -~ P13 (R9.0)
N0200 GO3 X-31.292 Y-8.000 Z-3.000 I0.000 J9.000 ! P13 -~ P14 (R9.0)
N0210 GO1 X-20.707 Y-4.000 Z-3.000 " P14 - P15
N0220 GO1 X-6.000 Y-8.000 Z-3.000 ! P15 - P16
N0230 GO02 X-14.000 Y-24.000 Z-3.000 I-8.000 J-6.000 ' P16 - P1 (R10.0)
N0240 G40 GO1 X-20.707 Y-30.000 Z-3.000 ' odjeti v XY
N0250 GO0O X-20.707 Y-30.000 250.000 ! Vyjeti ndstroje nad obrobek
N0260 G53 MO05 " Zruseni posunuti nulového bodu obrobku
N0270 M30 ! Konec programu
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Petr Keller (KVS) — Elektrické pohony a servomechanismy

Simulace vyroby
- 'Kﬁrv ™3 rEcmc
154 2014 gf f%ég\l?z:y EVROPSKA UNIE M P Er o TV SROLS mk;;’:‘%wﬁ;ﬂm @ E— 15

INVESTICE DO ROZVOJE VZDELAVANI



