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Polarni souradny systém

Pomoci tohoto standardniho systémuradnic umigujete bod v ploSe zadanim jeho
vzdalenosti (polorru) a thlu od stanovenéhodéku os sotadného systému, oztenych
X, Y. Patatek je stanoven v béde soéadnicemi 0, O resp. ( 0<0).

Pro definici pohybu v pracovnim prostoru stroje kzeme kartézského sdadného
systému pouzit také polarni gadny systém. Zvla8&twvyhodné je to u sasti, které jsou
kétovany pomoci Ufil V ramci jednoho programufigpopisu obrabné geometrie, Ize
vzajemré kombinovat kartézsky a polarni $adny systém. Volime vzdy stagny systém,
ktery je v pro zadani koncového bodu drahy vykigin
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Koncovy bod
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X, Y — souradnice polu
A — uhel spojnice POL — BOD s kladnym sénem osy X
B — vzdalenost (polor) POL - BOD

Orientace Uhlu v roviné

Uhly se v rovirt definovanéoroti sméru hodinovych riicek jsouKLADNE
Uhly se v rovir definovanérve sméru hodinovych rdgi¢ek jsSouZAPORNE
(viz obr.)

Podpora digitalizace a vyuziti ICT na SPS CZ.1.07/5.00/34.0632
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V pracovnim prostoru stroje se Ize pohybovat paudypech drah z hlediska tvaru drahy
a z hlediska rychlosti pohybu.
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1. Podle tvaru drahy

e pFimka

* kruznice (kruhovy oblouk)

2. Podle rychlosti

* rychloposuv

e pracovni posuv

Pohyb po primce (linearni interpolace)

rychloposuv — maximalni rychlost stroje

Syntaxe v polarnim ssadném systémus10 A.. U..X.. Y..
pracovni posuv— pohyb definovanou rychlosti (pracovni posuv)
Syntaxe v polarnim ssadném systémuG11 A.. U.. X.. Y.. F..
A — Uhel spojnice pol — bod s kladnym&em osy X

B —vzdalenost (polorr) pdl - bod

X, Y — souwadnice polu

F — pracovni posuv

Pohyb po kruznici (kruhova interpolace)

ve snéru hodinovych rdicek (CW)

ve smeéru hodinovych rdicek: G12 A..U.. X..Y .. F..

proti sméru hodinovych rdicek: G13 A.. U.. X.. Y .. F..

Podpora digitalizace a vyuziti ICT na SPS CZ.1.07/5.00/34.0632
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Priklad pouziti polarniho sdadného systému:
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NOOO5 ( FO8 100x80x15 14 220.3 T1=40mm )
NO010 G90 G54

NOO015 G58 X60 Y-40 Z9

N0020 GO 2200

NO025 X0 YO

NOO30 T1 D1 M3 S600 F200
NOO35 GO X62

NO040 Z-9

NO045 G41 G247 U1 X25 YO
NOO50 G12 A-113.578 U25 X0 YO
NOO55 G11 U15 X-25

NOO60 G12 A113.478

NO065 G11 U25 X0

NOO070 G12 A0

NOO75 G248 U2

NOO77 G40

NOO080 GO 2200

NOO85 X0 YO

NO0100 M30

Pozn.: adresy X, Y, A, U jsou adresy modalni. Paeudeméni nemusi se zadavat.
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