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Anotace: Popis funkci GO0 a GO1 a jejich pouziti v kartézsledadném
systému widicim systému Sinumerik 810 M.
DUM je urcen pro vyuku pednetu Programovani CNC sttiipj
Ve 3. r@&nicich oboru STROJIRENSTVI - vdechna zéemi.
Vytvoren: 9.8.2012
Pohyb po gfimce GO0 a GO1 v kartézském sdadném systému.

V pracovnim prostoru stroje se Ize pohybovat impe déma zgisoby:
1. rychloposuv (rychlé polohovani) 600

2, linearni interpolace (pohyb po pimce definovanou rychlosti)G01
Rychloposuv - GO0

je pohyb po pfimce maximalni rychlosti stroje PouZiva se k najeti k polotovaru,
piejeti na jiné misto obrébi, odjeti do bodu vygny nastroje atp. zitbodu Usporyasu.
Rychloposuvem se realizuji vSechny neproduktiviiyby (tzn. jen tehdy, kdy se neodebira
tiéiska). Tento typ pohybu v pracovnim prostoru stjeje hlediska kolizi s polotovarem,
upina&em nebo skteroucdsti stroje velmi nebezpry. Proto je vhodné roztit rychloposuv
do dvou krok. P¥i najizceni nejprve najet v rovihXY a v druhém kroku najet v ose Zi P
odjizdni postup obratit. Nejprve vyjet v ose Z a v druhéoku odjet v rovig XY.
Rychloposuvem najizdime k polotovaru nebo ugiivady na bezp@&ou vzdalenost 1 - 2
mm. V grafické simuladtidiciho systému Sinumerik 810 M je rychloposuv zaien
Carkovanouiarou.

Syntaxe: GO0 X..Y.. Z..
X, Y, Z - sotadnice koncového bodu

Linearni interpolace - GO1

je pohyb po p¢imce definovanou rychlosti stroje kterd je zavisla na konkrétnich
feznych podminkach.

Syntaxe: GO1 X..Y..Z.. F..
GOl A.. X.. F..
GO1A..Y..F..

X, Y, Z - spadnice koncového bodu
A - Uhel s kladnymesam osy X

Jak rychloposuvem, tak i linearni interpolaci sepgphybovat v jedné, ve dvou nebo ve
vSech tech osach. Pohyb v jedné ose je realizovan radimglse zadanou osou, ve dvou
osach pod uhlem v rowra ve vSechiech osach pod prostorovym uhlem.
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Pohyb v jedné ose:
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Ptiklad pouziti GO1:
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PARTPROGHAN
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Piiklad pouziti GO1 se zaoblenim a srazenim:

V tidicim systému Sinumerik 810 M Ize mezideimky (G01) vlozit zaobleni nebo
srazeni 45°. Zaobleni a sraZeni se zadava adtésoelikosti radiusu zaobleni nebo srazeni.
Pokud je hodnota Wladna provede seaobleni je-li zaporna provede sarazeni.
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