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I.

Odejscie

Optymizacja powrotu

Wybrana opcja stuzy do kontroli wysokosci, na jakiej znajduje si¢ narzedzie po szybkim
ruchu na pozycj¢ na poczatku ruchu roboczego.

. W przypadku wszystkich odjazdéw narzedzie wycofuje si¢ na

Nie . . oy

wysoko$¢ Catkowitego Odejscia.

Narzedzie zaczyna i konczy operacje¢ na poziomie Catkowitego
Wewnatrz . . : ..

s Odejscia, ale wszystkie odjazdy wewnatrz operacji sa

operacji .

zoptymalizowane.

Wysokos¢ wszystkich odjazdow jest okreslona jako warto$¢
Peln Odejscia. Przy tym ustawieniu nalezy wlaczy¢ opcje ,,Oblicz

y taczenia” w Ustawieniach Maszyny (zaktadka Ogolne) — to
umozliwi bezpieczne przejscie pomiedzy operacjami.

Optymalizacja wlaczona

Wybrana opcja decyduje o tym, czy wysoko$¢ odjazdu jest optymalizowana wzgledem
przygotéwki, czy modelu.

Model

Wysoko$¢ odjazdu jest optymalizowana lokalnie na modelu.

Przygotéwka

Wysoko$¢ odjazdu jest optymalizowana lokalnie na przygotéwce.

Calkowite Odejscie

Wprowadz bezpieczng wysokos¢, liczong od globalnego $rodka uktadu wspétrzedncyh
wzdluz osi narzedzia, ktéra definiuje bezpieczng wysokos¢. Nalezy sie upewni¢, ze
uwzgledniono przy tym elementy takie jak model oraz wszystkie uchwyty i mocowania na
stole roboczym.
Przed osiggnieciem wysokosci odejscia narzgdzie porusza si¢ ruchem szybkim.




Odejscie

Wprowadz odlegtos¢ wzdluz osi narzedzia, ktéra opisuje, jak daleko od modelu lub
przygotéwki narzedzie rozpocznie ruch roboczy .
Przed osiaggnigciem wysokos$ci odejscia narzedzie porusza si¢ ruchem szybkim.

[I. Dojscia

Nalezy wybra¢ sposob, w jaki narzedzie dojdzie (oraz odejdzie) do wtasciwej Sciezki
narze¢dzia ruchem roboczym.

Jezeli zostanie zdefiniowany wigcej niz jeden sposéb, kazda opcja zostanie zastosowana
wedtug kolejnosci na liscie. Program bedzie prébowat zastosowac pierwsze dojscie
zdefiniowane na liscie. Jezeli to doj$cie okaze si¢ niemozliwe (z powodu kolizji,
przekroczenia limitéw, itp.), program sprobuje zastosowaé drugi zdefiniowany sposéb, itd.

Narzedzie dochodzi do czesci po promieniu stycznym do
pierwszego ruchu obrébkowego oraz odchodzi od czesci po
tuku stycznym do ostatniego ruchu.

Promien

Narzedzie dochodzi do czesci oraz wycofuje si¢ od niej
ruchem liniowym wzdtuz kierunku osi narzgdzia.

Pionowa




Narzedzie dochodzi do detalu ruchem liniowym wzdtuz
kierunku osi narzedzia, a nastepnie po tuku stycznym do
pierwszego ruchu obrobkowego.

Narzedzie odchodzi od cze¢sci po tuku stycznym do ostatniego
ruchu obrobkowego, a nastepnie po linii w kierunku osi
narzedzia.

Promien w
ptaszczyznie
pionowej

Narzedzie dochodzi do detalu ruchem liniowym wzdtuz
kierunku osi narzedzia, a nastepnie po tuku stycznym do

Promien w . ) L. . .
aszczymie pierwszego ruchu obrébkowego w ptaszczyznie poziome;.
goziomej Narzedzie odchodzi od cze¢sci po tuku stycznym do ostatniego

ruchu obrobkowego w plaszczyznie poziomej, a nastepnie po
linii w kierunku osi narzedzia.

[II. taczenia posuwem

Laczenia posuwem odpowiadajg za sposéb potaczenia pomigdzy kolejnymi przylegtymi
Sciezkami narz¢dzia.

Mozliwe jest wybranie wigcej niz jednego sposobu, kazda opcja zostanie zastosowana wedlug
kolejnosci na liscie. Program bedzie probowat zastosowac pierwsze taczenie zdefiniowane na
liscie. Jezeli to taczenie okaze si¢ niemozliwe (z powodu kolizji, przekroczenia limitéw, itp.),
program sprobuje zastosowac¢ drugie zdefiniowane taczenie, itd.

Na koncu przejscia nrzgdzie opusci obrabiang powierzchni¢
ruchem po promieniu, a nastgpne przejécie rozpocznie si¢
dojs$ciem po promieniu. Pomigdzy promieniami wyjscia i wejScia
nastapi kubiczne (ptynny splajn) potaczenie, celem uniknigcia
powstawania krawedzi i ostrych przejsc.

Gtadki

SNAL o Dwa kolejne przejscia sg polaczone bezposrednim ruchem

“ >~
6 n ||[Mostek roboczym.




Na koncu przej$cie narzgdzie opuscie obrabiang powierzchni¢ i
przejdzie do nastepnej Sciezki polgczeniem kubicznym (ptynny
splajn), celem uzyskania tagodnego przejscia.

Adaptacyjny

IV. *tLaczenia szybkimi

Laczenia szybkimi uzywane sg w celu uzyskania polaczen ruchem szybkim miedzy
przejéciami obrébkowymi, a takze w miejscach, gdzie narzedzie musi straci¢ kontakt z
obrabiang cze¢scia.

Tak samo jak Doj$cia, Laczenia szybkimi sg ustawiane poprzez hierarchi¢ na liscie.

Mozliwe jest wybranie wigcej niz jednego sposobu, kazda opcja zostanie zastosowana wedlug
kolejnosci na liscie. Program bedzie probowal zastosowac pierwsze taczenie zdefiniowane na
liscie. Jezeli to faczenie okaze si¢ niemozliwe (z powodu kolizji, przekroczenia limitéw, itp.),
program sprobuje zastosowac¢ drugie zdefiniowane taczenie, itd.

Dostepnych jest 15 sposobéw t.aczen szybkimi:

Sciezki narzedzia taczy wykonywany ruchem szybkim
ruch ,,mostkowy”, ktérym narzgdzie przemieszcza si¢ na
N | L. wysokos$¢ wigkszg niz maksymalna wysoko$¢ modelu. O$
Yo ? lPoza kla tka modelu narzecrlz%a jest wyréwnana wzgledem osi Z Fylko na

| R dtugos$ci ruchu na bezpieczng lub zoptymalizowang

' |- powyzej pionowo o

’ wysokos¢.

‘ ___ 4 To potgczenie nie uda sie, gdy obie lub jedna z tgczonych
Sciezek narzedzia odbywa si¢ w ujemnych warto$ciach osi
Z.




Maksymalny kat

Jezeli kat pomigdzy orientacjg narzedzia w poprzedniej i
nastgpnej operacji jest mniejszy niz Maksymalny kat,
taczenie pominie ruch ,,mostkowy” nad klatkag modelu.

Mostek posuwem

Sciezki narzedzia taczy ruch posuwem, jezeli odlegtosé
jest mniejsza niz Maksymalna dtugo$¢ taczenia.

Przed ruchem taczacym narzedzie wycofuje si¢ na
Dtugos¢ osiowa.

Mostek - Pionowo

Sciezki narzedzia taczy wykonywany ruchem szybkim
ruch ,,mostkowy”, ktérym narzgdzie przemieszcza si¢ na
bezpieczng lub zoptymalizowang wysoko$¢. O$ narzgdzia
jest wyrOwnana z osig Z podczas calego ruchu
»mostkowego” .

To polaczenie nie uda si¢, gdy obie lub jedna z taczonych
$ciezek narzedzia odbywa si¢ w ujemnych wartosciach osi
Z.

Mostek — Powyzej
pionowo

Sciezki narzedzia taczy wykonywany ruchem szybkim
ruch ,,mostkowy”, ktérym narzgdzie przemieszcza si¢ na
bezpieczng lub zoptymalizowang wysoko$¢. O$ narzgdzia
jest wyrownana wzgledem osi Z tylko na dtugosci ruchu
na bezpieczng lub zoptymalizowang wysokoS$¢.

To polaczenie nie uda si¢, gdy obie lub jedna z taczonych
$ciezek narzedzia odbywa si¢ w ujemnych wartosciach osi
Z.

Mostek

Sciezki narzedzia taczy wykonywany ruchem szybkim
ruch ,,mostkowy”, ktérym narzgdzie przemieszcza si¢ na
bezpieczng lub zoptymalizowang wysoko$¢. O$ narzedzia
NIE JEST wyréwnana z osig Z podczas ruchu
,,mostkowego” .

To potaczenie nie uda sig, gdy kat pomigdzy osiami
narzedzia w punktach do polaczenia jest wigkszy niz
podany Maksymalny kat.

Poza klatkg modelu
— Pionowo poza
klatka

Sciezki narzedzia taczy wykonywany ruchem szybkim
ruch ,,mostkowy”, ktérym narzgdzie przemieszcza si¢ na
wysokos$¢ wigkszg niz maksymalna wysoko$¢ modelu. O$
narzedzia jest wyréwnana wzgledem osi Z tylko na
dtugos$ci ruchu na zewnatrz sze$cianu obejmujgcego caly
model.

To potaczenie nie uda sig, gdy obie lub jedna z taczonych
Sciezek narzedzia odbywa si¢ w ujemnych warto$ciach osi
Z.

Maksymalny kat

Jezeli kat pomigdzy orientacjg narzedzia w poprzedniej i

nastepnej operacji jest mniejszy niz Maksymalny kat,
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taczenie pominie ruch ,,mostkowy” nad klatkag modelu.

Poza klatkg modelu
— Prostopadle poza
klatka z granica
kata

Sciezki narzedzia taczy wykonywana ruchem szybkim
seria przemieszczen, ktérymi narzgdzie wycofuje si¢ poza
sze$cian obejmujgcy caty model.

Podczas ruchéw poza tym sze$cianem, o$ narzedzia bedzie
zawsze prostopadia do $ciany, wzdtuz ktérej sie
przemieszcza.

To polaczenie nie uda sie, gdy kat pomiedzy osiami
narzedzia w jednym z punktéw do potaczenia a osig
ujemng Z jest wickszy niz podany Maksymalny kat.

Sredni kierunek

Ta opcja jest przeznaczona do aczenia operacji
obrébkowych, ktére wymaga catkowitego obrotu (180
stopni) stolu dookota osi X lub Y w celu obrébki dolne;j
czesci obiektu. W takim przypadku gtowica odchodzi na
bok wzdtuz osi X lub wzdtuz osi Y, aby uniknag¢ kolizji w
czasie wspomnianego obrotu o 180 stopni.

.
o

Poza klatka modelu

Sciezki narzedzia taczy wykonywana ruchem szybkim
seria przemieszczen, ktérymi narzedzie wycofuje si¢ poza
sze$cian obejmujacy caty model.

Podczas ruchéw poza tym sze$cianem, 0§ narzedzia
zachowa tg samg orientacj¢ jakg miata w pierwszym
punkcie fagczonym.

Sredni kierunek

Ta opcja jest przeznaczona do aczenia operacji
obrébkowych, ktére wymaga catkowitego obrotu (180
stopni) stolu dookota osi X lub Y w celu obrébki dolnej
czesci obiektu. W takim przypadku gtowica odchodzi na
bok wzdhuz osi X lub wzdtuz osi Y, aby unikng¢ kolizji w
czasie wspomnianego obrotu o 180 stopni.

Poza klatkg modelu
— Prostopadle do
klatki

Sciezki narzedzia taczy wykonywana ruchem szybkim
seria przemieszczen, ktérymi narzedzie wycofuje si¢ poza
sze$cian obejmujgcy caty model.

Podczas ruchéw poza tym sze$cianem, o$ narzedzia bedzie
zawsze prostopadia do $ciany, wzdtuz ktérej sie
przemieszcza.

Sredni kierunek
Ta opcja jest przeznaczona do aczenia operacji
obrébkowych, ktére wymaga catkowitego obrotu (180

stopni) stolu dookota osi X lub Y w celu obrébki dolnej
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czesci obiektu. W takim przypadku gtowica odchodzi na
bok wzdhuz osi X lub wzdtuz osi Y, aby unikng¢ kolizji w
czasie wspomnianego obrotu o 180 stopni.

Stot — Stot — 4
kroki

L.aczenie ruchem szybkim przeznaczone dla maszyn typu
»3tot — stot”. Ruchy narzegdzia zachodza tylko wzdtuz osi
X,Y,Z.

Sciezki narzedzia taczy wykonywana ruchem szybkim
seria przemieszczen, ktérymi narzgdzie wycofuje si¢ na
bezpieczng wysokos¢, poruszajac si¢ wzdtuz osi narzgdzia
w pierwszym punkcie tgczonym, na koniec tgczenia
zmienia o$ narzedzia na taka, jaka bedzie w drugim
punkcie taczonym. Narzedzie porusza si¢ prostopadle do
aktualnej osi, aby osiggna¢ pozycje nad punktem
taczonym.

Kolizje z modelem nie sg sprawdzane.

Stot — Stot - 3
kroki

L.aczenie ruchem szybkim przeznaczone dla maszyn typu
»3tot — stot”. Ruchy narzgdzia zachodza tylko wzdtuz osi
X, Y,Z.

Obrét stotu nastgpuje PODCZAS przemieszczania
narze¢dzia na pozycj¢ nad drugim punktem tgczonym.
Kolizje z modelem nie sg sprawdzane.

Promieniowo
wokot osi X

Sciezki narzedzia taczy wykonywana ruchem szybkim
seria przemieszczen, w czasie ktérych narzedzie porusza
sie na walcowej powierzchni nawinigtej dookota osi X,
ktora zawiera caly model. W czasie ruchow na tej
powierzchni o$§ narzedzia jest interpolowana.

Czynnik offsetu promieniowego

'Wprowadz wspotczynnik uzywany przy obliczaniu
promienia wspomnianej walcowej powierzchni. Promien
bedzie obliczony jako potowa przekatnej modelu +
odejscie x Czynnik offsetu promieniowego. Jezeli taczenie
zachodzi pomigdzy dwiema operacjami, warto$¢ odejscia
jest wzigta z operacji, w ktdrej ten parametr jest wigkszy.

Promieniowo
wokotosi Y

Sciezki narzedzia taczy wykonywana ruchem szybkim
seria przemieszczen, w czasie ktérych narzedzie porusza
si¢ na walcowej powierzchni nawinigtej dookota osi Y,
ktora zawiera caly model. W czasie ruchéw na tej
powierzchni o§ narzedzia jest interpolowana.

Czynnik offsetu promieniowego

'Wprowadz wspotczynnik uzywany przy obliczaniu
promienia wspomnianej walcowej powierzchni. Promien
bedzie obliczony jako potowa przekatnej modelu +

odejscie x Czynnik offsetu promieniowego. Jezeli taczenie
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zachodzi pomigdzy dwiema operacjami, warto$¢ odejscia
jest wzieta z operacji, w ktérej ten parametr jest wiekszy.

Promieniowo
wokot osi Z

Sciezki narzedzia taczy wykonywana ruchem szybkim
seria przemieszczen, w czasie ktérych narzedzie porusza
si¢ na walcowej powierzchni nawinigtej dookota osi Z,
ktéra zawiera caty model. W czasie ruchéw na tej
powierzchni o$§ narzedzia jest interpolowana.

Czynnik offsetu promieniowego

'Wprowadz wspélczynnik uzywany przy obliczaniu
promienia wspomnianej walcowej powierzchni. Promien
bedzie obliczony jako polowa przekatnej modelu +
odejscie x Czynnik offsetu promieniowego. Jezeli taczenie
zachodzi pomigdzy dwiema operacjami, warto$¢ odejscia
jest wzieta z operacji, w ktérej ten parametr jest wiekszy.

Promieniowo od
kuli

Sciezki narzedzia taczy wykonywana ruchem szybkim
seria przemieszczen, w czasie ktérych narzedzie porusza
sie na kulistej powierzchni, ktéra zawiera caty model. W
czasie ruchéw na tej powierzchni o$ narzegdzia jest
interpolowana.

Czynnik offsetu promieniowego

'Wprowadz wspotczynnik uzywany przy obliczaniu
promienia wspomnianej kulistej powierzchni. Promien
bedzie obliczony jako potowa przekatnej modelu +
odejscie x Czynnik offsetu promieniowego. Jezeli taczenie
zachodzi pomigdzy dwiema operacjami, warto$¢ odejscia
jest wzigta z operacji, w ktdrej ten parametr jest wigkszy.




