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Anotace: Kartézsky sotadny systém a jeho pouzitii pprogramovani CNC
frézky viidicim systému Sinumerik 810 M.
DUM je urcen pro vyuku pednetu Programovani CNC sttiipj
ve 3. r@nicich oboru STROJIRENSTVI - vSechna z#emi.
Vytvoren: 14.5.2012
Abychom se mohli pohybovat v pracovnim prostorojstrmusi byt definovan stadny
(souradnicovy) systém. Pro praci na CNC frézce je defamariosy zakladni saadny
systém. U vicerych stnbjsou definovany dalsfitosy.
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e A —osarotace kolem osy X
e B -osarotace kolem osy Y
* C-osarotace kolem osy Z
e G17- pracovni rovina XY

*  G18- pracovni rovina XZ

e G19- pracovni rovina XZ
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Postavime-li seiipd CNC frézku, tak podélna osagea X Kladny snér osy X je vpravo
a zaporny sir vlevo. Na ni kolma j@sa Y. Klady snér osy Y jde do stroje a zaporny ven ze
stroje. Tyto d¥ osy tvdi zakladni pracovni rovinu stroje XY, v programwaivanou jako
G17. Treti osa kolma naipdchéazejici osy jesa Z(osa ¥etene). Kladny sir osy Z jde do
vietene a zaporny do pracovni plochy stroje. Jsaidekinovany dalSi dvpracovni roviny.
Rovina XZ v programu oziavana funkciG18 a rovina YZ ozn&ovanaG19.

Kartézsky souradny systém

Kartézska soustava saalnic je takova soustava $adnic, u které jsou seadné osy
vzajemr kolmé a protinaji se v jednom hiodpatéatku soustavy sdadnic. Jednotka se
obvykle voli na vSech osach st&yelka. Jednotlivé sdadnice polohydlesa je mozno dostat
jako kolmé pimety polohy k jednotlivym osam.Soustava je pojmenavpadle
francouzského filosofa Descarta. V prostoru madzaita soustava s@adnic 3 vzajemé
kolmé osy (BZn¢ ozn&ovaneé X, Y, Z), v rovil 2 kolmé osy (X, Y).
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V pracovnim prostoru stroje se Ize pohybovat paudypech drah z hlediska tvaru drahy
a z hlediska rychlosti pohybu.

1. Podle tvaru drahy

e piimka

e kruznice (kruhovy oblouk)

2. Podle rychlosti

* rychloposuv

e pracovni posuv

Pohyb po primce (linearni interpolace)

rychloposuv — maximalni rychlost stroje

Syntaxe v kartézském s@adném systému00 X.. Y.. Z..
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pracovni posuv— pohyb definovanou rychlosti (pracovni posuv)
Syntaxe v kartézském s@aném systemus01 X.. Y.. Z.. F..

X, Y, Z — souadnice koncového bodu
F — pracovni posuv

Po gimce je mozno pohybovat se v jedné ose (rovhabs osou), ve dvou osach (pod
Uhlem v ploSe) a ve vSedteth osach s@asre (pod prostorovym uhlem).

Pohyb po kruznici (kruhové interpolace)
ve sneru hodinovych rdicek (CW)
proti sméru hodinovych rdi¢ek (CCW)

Po kruZnici se Ize pohybovat vyhradoracovnim posuvem a v jedné rauivyjimku
tvori tzv. Helix interpolace.

Syntaxe v kartézském s@aném systému: pro rovirisil7 (XY)

ve smeéru hodinovych rdicek: GO02 X..Y .. l..J.. F..
G02 X..Y..U.. F..

proti sméru hodinovych rdicek: GO3 X.. Y .. I.. J.. F..
GO3 X..Y..U.. F..

Syntaxe v kartézském s@adném systému: pro rovireil8 (X2Z)

ve sméru hodinovych rdicek: GO02 X.. Z .. I.. K.. F..
G02 X.. Z.. U.. F..

proti sméru hodinovych rdi¢ek: GO3 X.. Z .. I.. K.. F..
GO3 X.. Z.. U.. F..

Syntaxe v kartézském s@aném systému: pro rovirisil9 (YZ)

vesméru hodinovych rdicek: GO02Y..Z.. J.. K. F..
G02Y..Z..U..F.

proti sméru hodinovych rdicek: GO3 Y.. Z .. J.. K.. F..
GO3Y..Z..U..F.

X, Y, Z — sodadnice koncového bodu
I, J, K — sodtadnice stedu kruznice (kruhového oblouku)
U — polon@r kruznice ( nutno rozlis#U oblouk < 180°a—U oblouk > 1809
F — pracovni posuv
Souadnice lze zadavat dma zpisoby:
* Absolutné
* Inkramentaln & (prirastkow, relativre)
Absolutni zadavani soitadnic

VSechny sokadnice jsou vztazeny k jednomu bodu a to &dpku so@iadného systému.
V programu se absolutni zadavaniismmic definuje funkcG90.

Podpora digitalizace a vyuziti ICT na SPS CZ.1.07/5.00/34.0632
3



Bod 1

Bod 2

49
39

Bod 3

12

12

33

41

Priklad absolutniho zadavani sadnic:
GO01 X12 Y49

GO01 X41 Y39

GO01 X33 Y12

Inkrementalni zadavani sowadnic

Souadnice jednotlivych badjsou vztaZzeny k poslednimu bodu (poloze). Platsiir
pohybu je dan znaménky. VSechny pohyby veérsnapravo anahoru majikladné
souadnice a vSechny pohyby ve &mvlevo adoli majizapornéznaménko. V programu se
definuje funkciG91l
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GO01 X12 Y49
GO01 X29 Y-10
GO01 X-9Y-26
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Piiklad pouziti kartézského soiadného systém v Sinumerik 810 M
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Manual: Popis softwaru pro obsluzné predt SINUMERIK 810/820 M
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