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Casovd parametrizace drdahy nastroje obrabécich stroj

Modelovani pohybu (prostory;
geometrie;
kinematika, standardizace)
G-kad (predstaveni, pridruzené parametry)
Formulace casové parametrizace (omezeni, vystupy)
Algoritmus Casové parametrizace (pocatecni volby a definice,
casova parametrizace geometrického parametru,
popis ve trirozmérném prostoru;

vyuziti ziskanych dat v fizeni)

Ukazka simulatoru G-kodu (vstupy, vystupy)
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Casovd parametrizace drdahy nastroje obrabécich stroj

Modelovani pohybu

- Prostory uvazované pfi modelovani pohybu
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Casovd parametrizace drdahy nastroje obrabécich stroj

Modelovani pohybu

- Popis geometrie pohybu (typ obrabéciho stroje - frézka, kloubovy robot)
- optimalizace drahy pohybu (dle moznosti fizeni obrabéciho stroje)
-2D: pohyb v roviné — soucasny pohyb ve dvou osach jedné roviny
- 2,5D: pohyb v roviné doplnény o najeti v kolmém sméru
— soucasny pohyb ve dvou osach po rovnobéznych rovinach
-3D: pohyb v prostoru — soucasny pohyb ve tfech osach
po vrstevnicich (stopkova fréza) a svislych profilech (kulova fréza)
(2D, 2,5D a 3D — osa nastroje kolma k roviné obrabéni nebo s ni rovnobézna)
-5D: pohyb v prostoru — soucasny pohyb v péti osach: ve trech zakladnich
+ ve dvou dalSich osach umoznujicich nataceni smérové osy nastroje
pro reSeni kolize (nd)stroj x obrobek a zajisténi optimalnich rezné rychlosti
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Casovd parametrizace drdahy nastroje obrabécich stroj

Modelovani pohybu
- Popis geometrie pohybu
- praktické moZnosti popisu geometrie

- tabulkou souradnic bodU (obecné tvary)

Selected objects: 1, Properties: Planar, No periodic

Points:
1, X = 20.00 Y = 10.00 Z = 0.00
2, X = 22.19 Y = 9.00 Z = 0.00
3, X = 24.55 Y = 10.10 Z = 0.00
4, X = 25.31 Y = 11.00 Z = 0.00

- matematickym predpisem (parametrické krivky, (plochy): geometricky parametr)
XYZ = XYZ, +dp, XYZ=XYZg+ H,cosp+ H,sinp
usecka, oblouk, 5 -+, kubiky, spliny

i XYZs,

ZI ,
, XYZ; » IL
|.XYZ
/ X
- Popis kinematiky pohybu
- rychlost posuvu, rychlost rychloposuvu, max. parametry pro jednotlivé osy stroje

- Standardizace popisu — G-kad
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Casovd parametrizace drdahy nastroje obrabécich stroj

G-kod

NXxX <Gxx> <XX YX ZX> <Ix IJx Kx> <Fx> <Px>

. souradnice souradnice rychlost parametr
. koncového stredu prodlevy
bodu oblouku

- zaklad ve vyuziti jednoduchych useckovych a obloukovych segmentl
usecky: GO0, GO1 rychloposuv a posuv linearni interpolace
oblouky: G02, GO3 posuv kruhové interpolace ve/proti sméru hodinovych rucicek

- reprezentace jednoucelovych obrabécich operaci v tzv. cyklech (vrtani, fezani zavitq, -+ )

- zahrnuti pfidruzenych parametrl navazanych na pohyb
- vybér nastroje

- kompenzace délky a poloméru nastroje N100 TOO DOO
RO ’ N110 GOl X204. Y¥25.251 Z4. F=RO
ovladani chlazeni N120 MO8

- ovladani vretene N130 X180. F=R15
. N140 GO2 X164.303 Z-9.182 I-8. KO0.0
N150 GOl X152.
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Casovd parametrizace drdahy nastroje obrabécich stroj

Formulace Casové parametrizace
- Vypocet sledu usporadanych dvojic ¢asu a kinematickych veli¢in pro pohyb
[t, [x, Vs Z, Uy, Uy, Uz, Oy, Qy, az,jx,jy,jz]] pro t =kT;
- jednorazoveé pres cely G kdd nebo pribézinym oknem nad G kédem
- pri zadanych omezenich na rychlost v operacnim prostoru
(vétsSinou pro rychlost pracovniho pohybu resp. posuvu;
pri nedodrzeni vede ke snizeni kvality popf. znehodnoceni
obrobku a nastroje)
- pfi zadanych omezenich na rychlost, zrychleni a ryv v prostoru pohonu

(pro posuv i rychloposuv; pfi nedodrzeni vede ke snizeni kvality
popr. znehodnoceni obrobku a ndstroje a muze vést i k poruse stroje)
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Casovd parametrizace drdahy nastroje obrabécich stroj

Algoritmus Casové parametrizace

- Volba radu polynomu predpisu zrychleni geometrického parametru p(t) = a(t)
- Vyjadreni ostatnich predpist prabéhl p(t) = s(t), p(t) = v(t), p(t) = j(t)
- Uréeni omezujicich podminek (omezeni na rychlost, zrychleni a ryv)

- Vypocet te¢nych vektoru v pocatecnich a koncovych bodech useki
- Vypocet uhll mezi Useky

- Vypocet délky jednotlivych useku
- Korekce rychlosti posuvu/rychloposuvu (bezpeéné zastaveni)
- Vypocet Casové zavislého geometrického parametru p(t) = s(t)
a jeho derivaci p(t) = v(t), p(t) = a(t), p(t) =j), t=kT,
- Vypocet kartézskych souradnic [t, [x,y, z]], rychlosti [¢, [vy, vy, v,]],
zrychleni [t, [ay, ay, az]] aryvu [t, [jx, jy, jz]] v operaCnim prostorupro t =k Ty

- Kinematicka transformace ziskanych kinematickych veli¢in do prostoru pohon
;=L
prostor pohont pohon 3
pohon 2

operacni
prostor

@
------

pohon 1
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Casovd parametrizace drahy nastroje obrabécich strojh
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Casovd parametrizace drdahy nastroje obrabécich stroj

Ukazka simulatoru G-kdédu

- Vstupy do simulatoru
- parametry stroje
- parametry pohybu
- parametry simulatoru
- G-kéd

- Vystupy ze simulatoru
- datovy vystup pro frizeni obrabéciho stroje
- geometricky parametr: popis v te€cném sméru pohybu

- kinematické veliciny pohybu: popis v 3D kartézském souradném systému

- graficky vystup pro vizualni analyzu G-kodu
- 2D pohledy: priméty pravouhlého promitani XY, XZ, YZ
- 3D pohled: XYZ
- geometricky parametr a jeho derivace
- kinematickeé veliciny v kartézském souradném systému
- vypis vstupniho G-kddu

(3 x 1 graf)
(1 graf)

(4 grafy)
(12 graf)
(1 seznam)
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