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Uvod

Uvod

Modul Simulace stroje dopliiuje standardni moznosti vykreslovani v GibbsCAM. Umoziiuje 3D
znazornéni stroje kompletné se stanicemi nastroji a nastroji, stanicemi soucasti a mnoha
funkcemi pro skryti/zobrazeni a zdtiiraznénim/potlacenim jednotlivych komponent a tii
komponent. Nabizi také specialni volby pro vykreslovani, véetné moznosti nahravat a generovat
video.

Simulace stroje nabizi pohled na to, co se odehravad, se zaméfenim na stroj, zatimco ostatni typy
vykreslovani jsou zaméfeny na soudast. Simulace stroje podporuje soudasti pro soustruhy,
frézovani/soustruzeni, soutadnicové systémy - rozsifujici modul, rota¢ni frézovani, systém
polohovani oto¢nych strojit a multifunkéni obrabéni.

Seslavit Stenj

1. Trojrozmérny model k

obrobeni

2. Trojrozmérny model
stroje

3. Spravce komponent
stroj

4. Simulace stroje v akci




Uvod
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Priklad souboru sestavy stroje a obrobku graficky simulovanych v Simulaci stroje.

Shrnuti

Simulace stroje se otevira pies tlacitko grafické simulace obrabéni na hlavni listé nebo z nabidky
Moduly. Sestaveni stroje otevird rozhrani pro definovani a vytvareni obrabéciho stroje, zatimco
volba Simulace stroje aktivuje rezim simulace. Obvykle je nutné vytvoftit obrabéci stroj pred
pouzitim Simulace, ale lze ji pouzit bez modelu obrabéciho stroje v rezimu Soucasti. Na prvni
pohled mizZe rezim Soudasti vypadat jen jako Flash CPR. Ve skutec¢nosti ale neni. PouZiti
Simulace v rezimu Soucasti zobrazi v§echny meziopera¢ni pohyby nastroje, které Flash CPR (a
standardni vykreslovani) nezobrazi.

Porovnani rezimu simulace

Simulace stroje se velmi li$i oproti tradi¢nimu vykreslovani GibbsCAM (“zdédéné nebo
historické CPR”) a neni stejné, jako Simulace operace nebo simulace nastroje. Simulace
operace/nastroje se celkem podobaji tradi¢nimu vykreslovani kromé aktudlniho zobrazeni v
tom, Ze pouzivaji stejné zobrazeni drahy nastroje se zaméfenim na soucast jako klasické
vykreslovani. Simulace stroje v rezimu Souddasti (viz “Provozni rezZim” na strané 45) zobrazuje
meziopera¢ni pohyby, které se v historickém CPR a simulaci nastroje/operace nezobrazuji.
Simulace v rezimu Stroje maze obsahovat skute¢ny model stroje. Simulace nastroje, ktera
zobrazuje pohyb nastroje po modelu bez vykreslovani odebirdni materialuy, je velmi uzite¢na a
nachazi se jako volici ikona v dialogu Simulace operace a Simulace stroje.




Uvod

C Simulace operace /  Simulace stroje Simulace stroje
Historické CPR « s i o « s -
nastroje rezim soucast rezim stroj

Ackoliv miize simulace operace/nastroje a simulace stroje vypadat podobné, jejich vyuziti je
odli$né. Hlavnim rozdilem je moznost Simulace stroje zobrazit meziopera¢ni pohyby nastroje.
Simulace operace/nastroje mtize byt rychlejsi nez Simulace stroje, protoze nemusi vykreslovat
cely model stroje a pohyblivé osy. Mozna zjistite, Ze pfi kontrole soucasti vyuzivate podle svych
potieb nékolik nebo vSechny metody simulace (historické CPR, simulace operace/nastroje a
Simulace stroje).
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Simulace operace/nastroje Simulace v “rezimu soucasti”

Simulace stroje v jakémkoliv rezimu zobrazi vSechny instance soucdsti v rozvrzeni pro obrabéni
vice souddsti na polohovacich stolech (TMS), zatimco historické CPR a simulace
operace/nastroje zobrazi pouze jednu soucast tak, jak byla naprogramovana v souboru VNC.

nY

Vykreslovani TMS se simulaci
operace/nastroje

Vykreslovani TMS se simulaci stroje




Nastaveni

Nastaveni

e “Shrnuti” na strané 8
e “Dokumenty definice stroje - MDD” na strané 9

o 7

e “Nastaveni Simulace obrabécich stroji” na strané n

Shrnuti

Simulace obrabécich stroja ve skute¢nosti neovliviiuje nastaveni soucasti s tou vyjimkou, ze
kazda sestava stroje vyzaduje vlastni MDD, ktery mtize zredukovat nékteré vase volby pfi
nastavovani soucasti véetné nastaveni otaceni a vybéru postprocesoru.

Spravce stroju

Ve Spravci stroji vytvarite soubor sestavy, ktery pfedstavuje stroj. Znazornéni stroje mize byt
jednoduché, napiiklad jen zdkladna, jednotlivé osy a hlavni komponenty, jako je napiiklad stola
nebo mtiZe byt velmi slozité, az po modelovani tla¢itek a ovlada¢ti ovladani. Uroveni
komplexnosti je jen na vas. Pfi vytvafeni modelu byste neméli zapomenout vytvofit dostate¢né
velky pracovni prostor, aby se do néj vesel cely stroj.

b,
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Nastaveni

Piiklady modela strojia. Nékteré jsou velmi slozité, jiné velmi zakladni.

Simulace obrabécich stroju - Bezpecnostni roviny

Dokument definice stroje (MDD) souvisejici se strojem by mél zohledtiovat chovani stroje a
postprocesoru pii odjizdéni, takze Simulace obrabécich strojtt bude zobrazovat co se skute¢né
bude dit na stroji. Pro vétsinu postprocesort nastroj odjede do zdkladni pozice, v nékterych
piipadech simulace zobrazi pouze ZCP1.

5 anes Okuma Yertical Mill ED

|9 Bezpecnostni Rovina

Z |16
Trida Drzaku Mastoje

K.omentar

Piiklad stroje jehoz pozice vymény nastroji a tfida nastrojového drzaku je definovana v
MDD a neni definovatelna uzivatelem. Hlavni Bezpe¢nostni rovina je stale definovatelna.

Dokumenty definice stroje - MDD

Kazda vytvofena sestava stroje musi mit vlastni MDD, ktery dany stroj definuje, v¢etné jeho
polohy vymeény nastroje, pohybového rozsahu os a dal$ich udaja. U nejjednodussich strojti 1ze
zadit se stavajicim standardnim MDD a upravit data tak, aby stroji odpovidala. Kdykoliv
vyberete v dialogu Tabulka nastaveni néjaky MDD, bude ptislusejici soubor sestavy stroje pouzit
jako vychozi pro Simulaci obrabécich stroji. MDD by mél byt zkontrolovan poté, co jste
vytvofili soubor se sestavou stroje. Je dtlezité, aby byly odpovidajici MDD a soubor sestavy
stroje ve smyslu definice os. To zahrnuje pocet a typ os, jejich umisténi, orientaci a pofadi.
Informace o vytvareni a ipravach MDD naleznete v dokumentaci ke Spravci stroji.

Kromé nastaveni vychoziho stroje mtize MDD pro Simulaci obrabécich stroja nastavit také dalsi
informace. Napfiklad nastaveni otaceni 4 nebo 5 osého stroje bude definovano pfedem, coz v
znameng, Ze ho neni nutné opét definovat pii kazdém vytvareni nové soucasti. Poloha vymény
nastrojit mtiZze byt také prednastavena, podle typu vaseho stroje a preferenci. Také vychozi
postprocesor je nastaven Spravcem strojd.




Nastaveni

O MDD a Spravci stroju

Osy, definované v MDD, musi byt konzistentni s definici os v sestavé stroje. Hlavné musi
souhlasit pocet a typy os. Pokud je osa pfipojena ke stolu stroje (pro stroje, které jsou schopny
frézovani) nebo vietenu s upnutou soudasti (pro stroje schopné soustruzeni) v sestavé stroje,
pak musi byt definovana v MDD jako pfifazena stanici sou¢asti (tj. nepfifazena skupiné
nastroji). A naopak, kdyz je osa ptipojena k ndstroji stroje nebo skupiné néstroji v sestavé
stroje, pak musi byt definovana v MDD jako pfifazena ke skupiné nastrojt (ne ke stanici
souddasti).

V piedchozich verzich byl pouzivan termin "obrobek" misto "stanice soucasti".

Pokud zde jsou dvé rota¢ni osy, které jsou vzdjemné spojeny (tj. obé jsou na stole nebo obé jsou
na nastroji), pak potadi upevnéni v MDD musi odpovidat vztahu rodi¢/dité definovaném v
sestavé stroje. Pokud je naptiklad osa A upevnéna na ose B v MDD, pak odpovidajici osa A musi
byt dité osy B v sestavé stroje.

Ostatni oblasti, kde je nutné zkontrolovat konzistenci sestavy MDD/stroj: vzdalenosti otaceni
(tedy umisténi rota¢nich os), sméry os véetné kladny/zaporny pro linearni i rota¢ni osy a nazvy
0s.

MDD soucasné definuje chovani a pozice vymény ndstrojt a ostatni pohyby mezi operacemi.
Rada téchto pohybti neni zobrazena v grafické simulaci obrabéni, ale v Simulaci stroje jsou
zobrazeny vSechny pohyby, takze je dalezité, aby byla tato informace v MDD spravna, pokud
nékterd soucast pouzivajici konkrétni MDD, ma byt pouzita v Simulaci stroje. To zahrnuje
nastaveni vymén ndstroj, jako je priorita os, typ polohy vyjezdu osy (napf. aplny vyjezd,
predvolend poloha, uzivatelem definované) a polohu vyjezdu osy. Obsahuje i stejné nastaveni
otaceni nastroje jako potadi pohybu os a poloha.

Zakladni pozice pro stroje schopné frézovat

Tato tfida stroje zahrnuje 3, 4 a sti osé frézovaci stroje, kde soucast lezi na stole. “Zakladni
pozice” pro skupiny ndastroj ve Spravci stroji se méfi od nuly (pocdatku) stroje, coz je stied osy
otaceni nebo oto¢ny bod, ke kterému je sttl ptipevnén. V MDD je Zdkladni pozice definovdna
jako vzdalenost od bodu otaceni po pocatek vietene. V Sestaveni stroje je to vzdalenost mezi
pocatkem soudasti a stfedem otaceni.

Stfed otaceni
Pocatek vietene
Pocatek soucasti
Stfed otaceni

PN PE
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Nastaveni

Polohy stroje vyzadované pro editor MDD

Zakladni pozice pro stroje schopné soustruzit

Tato tfida stroji zahrnuje cokoliv, kde se souc¢ast maze otacet. “Zakladni pozice” je stied cela
vietene. VSechny hodnoty by mély byt k nému vztazeny.

Nastaveni Simulace obrabécich strojti

Nastaveni Simulace obrabécich strojt lze oteviit Nastaveni Simulace Stroje ==
dve,rn? %p.usoby, b1_1d z kontextlovve}’lo mengnllsty Obrab&ni
Ovladani simulace Simulace obrabécich strojit nebo Kroky podle Roz&Feni 0]
z menu Soubor > Preference. Pokud je oteviena L
.y L ys . P .o Vzd. Od Profilu pro Obrabéni 0.3 mm
lista Ovladani simulace Simulace obrabécich strojd,
tlacitko Upravit nastaveni Flash CPR... otevie dialog Vzd. od Profilu pro Télesa
Nastaveni Simulace stroje. Simulace obrabécich vzd. od Profilu 0.3 mm
stroji a preference Flash CPR jsou v podstaté @ 4 Vzd od Profilu Telesa 100 3,
identické, ale ukladaji samostatnd preferenc¢ni
data. Zakladni manuadl popisuje tyto preference KolizefLim
v ’ IZE/Limi
podrobné z pohledu preferenci Flash CPR. Pl'pnuﬁw Zpréva na Obrazovku
Seznamte se s riznymi aspekty téchto ovladacich
o v y ox g . Signal Polotovaru Zastavit Simulaci

prvkd, véetné Obrabéni, Kolize/chyby programu,
Posuvny ovladac, Prvek a Statistika. Kolize Tolerance 0 mm

sV 7 Tolerance zafiznuti ! 0.600 mm
Obrabéni
Sekce Obrabéni vam umoziiuje ovladat kvalitu LTI Délka Ghel
neb(.)oatkvostv Slm.ulace’obrvabeach . Mo Posuiy 200  mm 0 stupiid
strojii. V§imnéte si prosim, Ze preference Simulace 500
obrabécich stroji jsou uloZeny se soucasti. To I mm 30 stupff
znamena, ze pokud zménite preference, ale Autom. Rozsah
oteviete soudast, ktera mat starsi sadu preferenci, Prvek
budou prepsany vami provedené zmény. Kruhoveé Zavity Aproximovat Oblouky
Kroky podle Rozsifeni Viceosd simulace
Kroky podle Rozsifeni ur¢uje maximalni pocet | | [ — ]
krokti simulace obrabéni (CPR) které maji byt Statistika... Reset Pouzt

vykonany, nez je aktualizovano zobrazeni. Vysoka
hodnota zvysi rychlost simulace, ale povede k hrubsimu zobrazeni animaci. S vétsi hodnotou
muZe nastroj "odskocit" napted od simulace a ta nahle pteskoci k nastroji. Pohyb mutze byt
trhany, ale velmi rychly. Nizka hodnota zajisti plynulou animaci, ale mtze probihat dlouho.

Vzdalenost od profilu télesa

Toto nastaveni je rozlideni zobrazené obrdbéné soucasti ve Flash CPR. Cim mensi hodnota, tim
vyssi kvalita zobrazeni, a tim vice systémovych zdroji je systémem vyzadovano, coz vede k
pomalejsimu vykreslovani simulace obrabéni. Pro souc¢asti v imperialnich a metrickych
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Nastaveni

jednotkach jsou rtizna pole. Samostatné hodnoty lze nastavit pouze v soucasti daného typu
jednotek.

1. Vzdalenost od profilu

Vzdalenost od profilu pro télesa
Tato volba ur¢uje rozli$eni téles (souddst, polotovar a upinky) v Simulaci stroji. Jsou dva
zpusoby jeho nastaveni, bud volbou Vzdalenost od profilu (coZ je nastaveni konkrétni
hodnoty) nebo volbou % vzdalenost od profilu télesa. Tato druhd volba pouZziva hodnotu
nastavenou v dialogu Vlastnosti (pfistupny po kliknuti pravym tla¢itkem na téleso.) Nastaveni
100% pouzije Vzdalenost od profilu télesa, zatimco nastaveni 10% je 1/10 Vzdalenosti od
profilu, zatimco 1, 000% je 10ti ndsobek vzdalenosti od profilu. Pfipustné je jakékoliv
procento mezi 1 a 100,000. Je-li nastaveno vyssi procento, téleso bude vypadat hrubéjsi, ale
zobrazeni bude rychlej$i a niz8i procento bude znamenat vyssi kvalitu, ale pomalejsi odezvu.
Pamatujte, Ze toto nastaveni ovlivni pouze zobrazeni na obrazovce, ne vlastni obrabéni.

1000%

Kolize/chyby programu

Sekce Kolize/chyby programu dialogu Nastaveni vam umoznuje ovladat, jak systém reportuje
kolize a chyby pfi vykreslovani simulace. Mtizete pouzit jakoukoliv kombinaci zptisobt vystrahy
s informaci, Ze nastala kolize.

Pamatujte prosim, Ze systém provéri kolize, pouze pokud je aktivovano EE?‘
Provéreni Kolize na listé ikon v dialogu Ovladani Simulace. V novych soucastech je

ovladani EE?‘ ve vychozim nastaveni zapnuté.

Kolize v Simulaci stroje nastava vzdy, kdyz se v pribéhu simulace dotknout kterékoliv dva
objekty, které se dotknout nemaji. Mezi objekty v Simulaci stroje patfi komponenty stroje a

12



Nastaveni

komponenty, které ke stroji nendlezi. Komponenty stroje jsou objekty v sestavé stroje, které jsou
definovany v Sestaveni stroje. Komponenty, které ke stroji nendlezi, jsou komponenty, které
nejsou v sestaveé stroje, ale jsou vytvoreny v Simulaci stroje podle informaci v souboru soucasti
GibbsCAM. Mezi tyto objekty patii nastroje, drzaky, upinky, soudasti a polotovary. Aktivni
fezny nastroj a jeho drzak se vzdy acastni detekce kolizi, kdyz je detekce kolizi aktivovana.
Ostatni objekty se ucastni detekce kolizi podle jejich umisténi do skupin koliznich komponent.
Skupiny koliznich komponent jsou skupiny komponent se zapnutym nastavenim kolizi. Dalsi
informace viz "Skupiny komponent” v dialogu Nastaveni.

Objekty, nendlezejici ke stroji, jsou automaticky zahrnuty do skupin komponent podle jejich
logického spojeni s objektem ve skupiné komponent. Napfiklad nastroj a drzak jsou logicky
pripojeny k nastrojové hlavé pies jejich piifazeni ke konkrétni skupiné nastrojt a poloze
nastroje v dialogu definice nastroje v GibbsCAM. Soucast/polotovar je pfifazen vietenu nebo
skli¢idlu v sestavé stroje, kvtili télesu soucasti (P-téleso), které je definovano v modelu stroje. Pii
urcovani prislusnosti ke skupiné upinky dédi atributy skupiny z télesa soucasti ptitazenému k
vietenu upinky.

Kolize simulace stroje jsou detekovany, kdyz je detekce kolizi zapnutd a nastane néktery z
téchto stavi:

+  Obrdbéci ¢ast nastroje najede do soucasti/polotovaru v rezimu rychloposuvu.
*  Ne-obrabéci ¢ast nastroje nebo drzdku najede pii obrabéni do soucasti/polotovaru.

+ Jakykoliv objekt, ktery je soucasti skupiny koliznich komponent, najede do jakéhokoliv
objektu, ktery je soucasti jiné skupiny koliznich komponent.

+ Jakakoliv osa pojezdu piejede své omezeni (limit), definované v sestavé stroje pro jakoukoliv
komponentu stroje s omezenim osy (min/max).

MozZna varovani

Kontrola kolizi a chyb v programu neni k dispozici pro simulaci Op a simulaci stroje. MiiZete
zvolit jakékoliv nebo vSechny zptisoby upozornéni na kolizi: Volba Pipnuti aktivuje zvukovou
vystrahu; Zprava na obrazovku vygeneruje chyby do okna zaznamenani kolizi Chybové konzoly a
Signal polotovaru zajisti vizudlni upozornéni na chybu rozblikdnim vykreslovaného polotovaru.
Zastavit animaci zptsobi zastaveni grafické simulace pokud je detekovana kolize.

Jako ochranu pied fezy velkym posuvem zaskrtnéte policko Rezy nad ____jsou kolize a zadejte
hodnotu maximélniho posuvu. To miZze pomoci predvidat a predejit praskani nastrojt a
poskozeni soucasti i pokud neni pouzit rychloposuv.

Kolize tolerance
Volba Kolize Tolerance umoziuje zadat riznou hodnotu pro soucasti v metrickych jednotkach
i palcich. Jakdkoli kolize v téchto vymezenych tolerancich generuje kolizni varovani.

Tolerance podftiznuti
Tolerance podfiznuti vdam umoziiuje urdit, kolik odebraného polotovaru Ize ignorovat aniz by
to mélo byt povazovano za podfiznuti. Pfetahnéte posuvnik doleva pro snizeni (tésnéjsi
tolerance) nebo doprava pro zvy$eni (volnéjsi tolerance).
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Nastaveni

Okno kolize/podrezu w[el=/E
Popis Cas (¢, ¥, 2) 2
Meni dostupné Za3dné linedrni fedeni  8:22.0 40,317, -0.313, 0.780
Prekroceny Omezeni Pojezdd &:22.0  -1.991, 0.953, 0.000
Meni dostupné Zadné linearni feseni  8:22.6  -0.289%, -0.313, 0.7a80
Prekrofeny Omezeni Pojezdd &:22.6 -2.000, 0,988, 0.000 W
< b3

Vypis v okné s kolizemi upozornujici na najeti nastroje do polotovaru a upinky.

Posuvny ovladac

Polozky v této sekci ovliviiuji odezvu a kvalitu vykreslovani nastaveni maximalni velikosti kroku
mezi prvky v pribéhu simulace. Tyto hodnoty se pouzivaji s posuvnikem rychlosti na listé
simulace. S nejvyssi rychlosti pfeskakuje nastroj z prvku na prvek s pouzitim tohoto nastaveni.
Snizeni rychlosti zmensi vzdalenosti mezi prvky. Pamatujte prosim, Ze to nema zadny vliv na
drahu nastroje, pouze na vykreslenou soucast. Tato nastaveni mohou mit velmi velky vliv na

pomeér rychlosti vykreslovani a kvality.

Délka

Hodnota Délka nastavuje maximalni vzdalenost mezi vykreslovanymi linedrnimi pohyby.
Pfedstavme si linedrni fez, kdy nastroj piejede 400 mm po rovné piimce. Pfi zakladnim
nastaveni 200 mm, bude tento pohyb zobrazen ve dvou krocich, pokud bude posuvnik na
maximalni (nejrychlejsi) hodnotu. Pokud by byl linedrni fez méné nez 200 mm dlouhy,
vykreslovani zobrazi fez v jednom kroku, na zac¢atku a konci fezu.

Uhel

Hodnoty Uhel mohou mit velky vliv na rota¢ni operace. Jako nastaveni Délka ur¢uje tato hodnota
kroky vykreslovani mezi prvky, v tomto ptipadé pro thlové pohyby. Mald hodnota vytvoii velmi
malé thly otaceni a tedy i plynulé zobrazeni, zatimco velkd hodnota miiZe vytvofit ne tak
hladkou vykreslenou soudast, ale velmi rychle.

Automaticky rozsah

Tato volba vyfadi nastavenou Délku a misto toho pouzije velikost polotovaru (samostatné délku,
$itku a vysku) pro nastaveni maximalnich délek posuvu a rychloposuvu. Maximalni hodnota pro
posuvy bude nastavena na 1/10 nejvétsiho rozmeéru polotovaru a pro rychloposuv bude pouzit
dvojnasobek této hodnoty. Nejmensi krok, ktery systém vykona pfti grafické simulaci je 1/100
nejmensiho rozméru polotovaru.
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Nastaveni

Prvek

Kruhové zavity
Tato volba vykresli “kruhové” zavity misto thlednych spirdlovych zavit. Aktivace této volby
urychli vykreslovani zavitda.

Statistika

Kdyz je aktivovana volba Statistika, otevie se [fitaf ey o e aiiey
okno, pokud aktivujete Simulaci obrabécich =E
strojii. V okné se zaznamendva aktudlni — —
, . v vri . WZacatek Sim Wyvoje: 9813953 ms
obnovovaci frekvenci vaseho pocitace a také Wz zarek pocicadio Rémeski: 9814015 ms

vSechny zaznamenané chyby relace CPR. konec Sim Wvoje: (lapsed: 24719,653196 [24719.000000] ms)
FP3 Poditadlo Ramedkd: 0.081092 ms
Zacatek Sim Wywoje: 9844171 ms
Zacatek Poditadlo Ramedkd: 9544171 ms
kKonec Sim vyvoje: (lapsed: 1997.551536 [2000,000000] ms)
FPS Poditadlo Ramedkd: 11.513902 ms
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Vytvofeni vzorového modelu stroje

Vytvoreni vzoroveho modelu
stroje

Nasledujici materidl popisuje podrobny postup od zac¢atku do konce vytvafeni vzorového
modelu stroje s télesy simulace s pouzitim funkci Test stroje pro ovéfeni modelu v riznych
okamzicich béhem vytvareni.

Prehled kroku

“Nez zacnete” na strané 16

Krok 1: Spusténi Spravce strojt a aktivace nového MDD

“Krok 2: Pfidani a konfigurace tif linedrnich os” na strané 18

“Krok 2: Pfidani a konfigurace tii linedrnich os” na strané 18

Krok 4 Pfidani prvnich dvou téles pro simulaci a test stroje

“Krok 5 Obraceni izometrického pohledu stroje” na strané 29

“Krok 6 Pridani dalsi osy a télesa do simulace a test stroje ” na strané 29
“Krok 7 Pfiddni zbyvajici osy a télesa do simulace a test stroje” na strané 31

“Krok 8 Vytvofeni operaci ” na strané 34

Nez zaCnete

Spustte GibbsCAM 2025.
Neni oteviena zadnd soucdst. V paméti je posledni MDD a je nac¢ten na pozadi.

Krok 1: Spusténi Spravce stroja a aktivace nového MDD

1. Pfejdéte na Moduly > Spravce stroje. (Pokud takovou polozku v menu nevidite, pouZijte
Spravce modult pro jeji aktivaci.)

Otevie se Spravce stroju a zobrazi posledni MDD.
2. Zméiite typ stroje na Vertikalni frézovaci centrum s 3 osami.
To je pro zacatek ten nejjednodussi stroj.

3. Kliknéte na Nové pro vytvoreni nového MDD.
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Vytvoteni vzorového modelu stroje

Ted mame MDD 30sé frézy, které mtizeme piizpisobit.
4. Napiste do Nazev souboru: New Machine 5000.
5. Prepnéte na volbu Nové ze sablony.

6. Pfepnéte na volbu Jiné a z rozbalovaciho menu zvolte Prazdny.

Nazev Souboru: | Nové Stroj 5000 |

() Clone Ze stévajiciiho Univerzalni Klié | GibbsCAM User.ch11e086-0308
(@ Nové Ze Zablony

|F"|"egerﬂ'uvat|

() 3-0sa frézka () 2-osy soustruh
(O dosaficzka (O Soustr-Fréz
() 5osafiézka (@ Jiné

Prézdny (Pokrodily)

7. Kliknéte na Vytvorit a otevie se dialog Spravce stroje.

Kinematicky strom obsahuje jen to nejnutnéjsi, co miZe: jednu skupinu nastroj (T), jednu
Stanici soudasti (P) a nic jiného.

lsprace swoe |

=)-mdd Nové Stroj 5000  Nové Stroj 5000
==
..Ih P1(P) Vsobecné | Preference Obrabéni | MeziOp udalosti | Simulace

Nazev v Nabidce | Nové Stroj 5000

VMM Nazev |

Sim Stroje <Zadny>

FPost Procesor |

Sougdst Soubor |
Orientadni Pohledy
@ Vertiksini Pracovni prostor | Vertikalni frézka W

) Horizontalni [] Oddélit Sadu Pohledd Sim Stroje
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Vytvoteni vzorového modelu stroje

Krok 2: Pfidani a konfigurace tfi linearnich os

OsaZ

Nejdfive pfidame osu Z. Polozky neni nutné pfidavat v zadném konkrétnim pofadi. Za¢neme s
osou Z, protoze je ve vétvi naradi a tyka se soucasti.

1. Kliknéte pravym tlacitkem na Kofenovy uzel > Pfidat dité > Linearni osa.

Sprace Stroje
Eﬂ Ak kil z i BRI
..... Ti 'l_|_ Pridat dité ] ||_ Linearni osa |
LB PP Pfejmenovat Rotacni Osa p udal

Smazat

Skupina Mastroj

WMM

Fakladna Soucasti
Sim S ]

Pomocna Stanice
Post f

Téleso Simulace
5}”‘5 it b e et et e ] 1

2. Zadejte vyobrazené ddaje. Popis: Z1. Uzivatelské jméno: Vireteno. (Konvenci pro osy ndstroja
je zacit od 1 a pokracovat vys.)

oY Pfidat linearniosu - O

Popis £1

Lz, jmeno |"u"'retenn |

Poznamka: Uzivatelské jméno osy je to, co se bude zobrazovat ve Spravci stoja (véetné
Testu stroje a MTG) a v Ukdzat pozici.

3. Kliknéte na OK a podivejte se na vysledek:
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Vytvoteni vzorového modelu stroje

sprace Stroje

[=)-mdd Nové Stroj 5000 MNowvé Stroj 5000

- I 71 (VFeteno)

- @' TI(T) Lineami osa

L.k P1{P)
Relaticné K Reference stroje
Maximalni Rychlost |0 mm/min Smér Vektar
Zrychleni 0 mm/min? Standardné Z
Max posuy 0 x 0
[ ] Osa Ohranidena LAl

Z 1

Dolni Hranice |
Horni Hranice (0 Nominglni £

Ze stavajiciho C5

V stromu je Z1 piimo pod kofenem (sourozenec T1 a P1) a je oznacena.

Otevie se zdlozka Linearni osa ukazuje mozna nastaveni linedrni osy.

Ted budeme konfigurovat osu Z.

4. 'V sekci Smér vektor jsou v rozbalovacim menu k dispozici volby X,Y,Z, Standardné a
Pfevraceny plus Uzivatelsky. Ponechte vychozi hodnotu (Standardné Z).

5. Ve stromu pretahnéte Tina Z1.

Sprace 5troje

[=-mdd Nowé Stroj 000
En_ﬂ, Z1 (Vfetenao)

L e 2 T11Mm
‘..[a P1(P)

Osa X

Déle ptidame osu X.

Kliknéte pravym tlacitkem na Kofen > Pfidat dité > Linearni osa. Popiste ji X1, uzivatelské
jméno: Moje X.
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Vytvoteni vzorového modelu stroje

Ted budeme konfigurovat osu X:
6. V sekci Smér vektor znovu ponechte v rozbalovacim menu vychozi (Standardné X).

7. Ve stromu pietdhnéte Z1 na Xu.

E-mdd Mové Stroj 5000
]

- 1y X1 Moie X)
‘..l P1{F)

Vsimnéte si, jak se zobrazi vétev (T1).

OsaY

Nakonec pfidame osu Y.

8. Kliknéte pravym tlacitkem na Kofen > Pfidat dité > Linearni osa. Popis: Y101. (Konvenci
pro osy souddasti je 101 a pokracovat vys.) UZivatelské jméno je M3 Y.

Ted budeme konfigurovat osu Y.
9. V sekci Smér vektor ziistane v rozbalovacim vychozi (Standardné Y).

10. Ve stromu pretdhnéte P1 na Yio1.

sprace Stroje

=-mdd MNové Stroj 5000
-1, Y101 (Maje ¥)

11. Ulozte MDD.

Vytvofili jsme uplné zakladni 30sy stroj, ale je nutné doplnit detaily. Dalsi véc, kterou budeme v
tomto vzorovém stroji konfigurovat, je skupina nastroja ATC.

Krok 3: Konfigurace skupiny nastrojli

1. Ve stromu Kinematiky kliknéte na Ti.

V dialogu se nachazi tfi zalozky, specifické pro skupinu nastroja.
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Vytvoteni vzorového modelu stroje

sprace Stroje

=-mdd Nové Stroj 5000 Mové Stroj 5000
- 1y Y101 (Maje )
C O L[R P1(P) Skupina Mastrojd | Oriertace | Mastrojova Stanice
=1y X1 (Meje X
EI.".. 71 (VFeteno) ATC (v Kandl |1 W
LB T1m

2. Vyberte druhou zédlozku (Orientace), piekontrolujte, Ze je rozmér nastaven na mm a
zadejte nasledujici:

Zachovejte vychozi vektor Ha V.

Skupina Nastrojts | Orientace | Nastrojova Stanice
Relaticné K Reference stroje
Zakiadni Fozies Ze stévajiciho CS
A 380
Do Mového CS

Y (430

£ |60
H Veldor W Veldor

K+ LY Y& W

x X |0

Y (0 Y |1

Z |0 Z |0

Vyberte prvni zalozku (Skupina nastroja) a:
3.V rozbalovacim menu zmérite typ na ATC (hlava s automatickou vyménou ndstroje).

Vsimnéte si, Ze fada dalSich ovladacich prvki na zdlozce prosté zmizi, protoze uz nejsou
potieba.

4. Zméiite ostatni nastaveni jako na obrazku nize:
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Vytvoteni vzorového modelu stroje

[] Zobrazit ID Mastroj
[ ] Povolit Poldrni Fies Stfed

Pregramevani na Spidku MNastroje

Typ Zpétné Frézy | HSK B0A v
Zamknout Zpétné Frézy

Rozmér OrZdku |64

Zaskrtli jsme Zamknout zpétné frézy, protoze se bude pracovat jen s jednou zpétnou frézou
(jak to je obvykle). Hodnota Rozméru drzdku uréuje maximalni velikost drzdku. V tomto
piipadé nebude vétsi nez 64 mm.

5. Zvolte zalozku Nastrojova stanice a zadejte tyto udaje:
*  Ponechte hodnoty "Zakladni pozice".
+  Zaskrtnéte policko Samotna Orientace Nastroje.

To znamenad, Ze kdyz uZivatelé uvidi dialog ndstroje, nebudou mit na vybér ze stanic ve
schéma orientace nastroj.

*  Ponechte stav zaskrtavaciho policka Pohanény Nastroj na aktivovano.
*  Ponechte vychozi nastaveni vektort.

Pozndmka: Pokud ma vas stroj pravouhlé hlavy, bude je nutné konfigurovat. V tomto
pripadé to neni nutné.

Slupina Nastrojt | Orientace | Mastrojova Stanice

Relaticné K T1(T)
Zakladni Pozice

| Automati

ménik Nastroje

« o Cas Vmény Nastroje 1D [0 sekund
Y o

.- Sameind Orientace Néstroje

Fohénény Nastrej

H Vektor V Vektor Podskupiny

K+ v hed v

x % o [ Povolit Frézovaci Fedskup fzns

Y 0 Y1 Osa | (Nastrojové stanice defin

z z o

Nazev Uhel
Pridat
Upravit

Smazat

Obratit hloublku

6. Ulozte MDD.
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Vytvoreni vzorového modelu stroje

Stale jesté mame piidat néjaké otocné osy, ale predtim vytvoiime néjaka télesa pro Simulaci,
abychom mohli za¢it pouzivat Test stroje.

Nejdiive piidame zdkladni desku a vybarvime ji ¢erné, pak pfidame vélec zndzornujici vieteno,
ktery bude Cerveny.

Pfesunite dialog Spravce stroje v pracovnim prostoru nahoru a kliknéte na ikonu srolovani

na titulnim prouzku, aby se dialog schoval.

Krok 4 Pridani prvnich dvou téles pro simulaci a test stroje

Nejdiive vytvofime ¢ernou zdkladovou desku, kterd bude pouZita jen pro acely simulace.

1. Soubor > Novy. Pojmenujte soubor Zakladova deska a uloZte ho do svého adresare s
vyukovymi piiklady.

2. V Tabulace nastaveni zadejte tyto hodnoty:
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Vytvoteni vzorového modelu stroje

Zakladni Deska.vnc B [gll==H
VEeobecné | Komentae | Preference obrab&ni
Sitroj Mowé Stroj 5000 W Oitevrit
Material Moy
Tida STAINLESS STEEL v Ulezit
Skupina Slitin | ASTM AZ96 v UleZit jako
Twrdost 275t0 325 % UleZit Kopii
Slitiny Disfault Allay Zaviit
) Palce
(@ Milimetry

Pracovni prostor | Pokroilé ndstroje

Riozmér polotovaru a Mulovy bod soudasti TypTrou | HSK 204 v
+x | 1000
T Bezp. Vzd (500
+Z |0 P
=X |-1000 . |
s
- T
+Y | 1000 I
-Z |-600
-Y |-1000

Posunuti soudasti

X |0

Zaviete dialog Tabulka nastaveni.
V souboru soucasti prepnéte na izometricky pohled. Ted vytvoiime velky kvadr.
Oteviete dialog Tvoreni téles a zvolte Krychle. (Modelovani téles > Tvorba téles > Krychle).

V dialogu Krychle kliknéte na tla¢itko “Rozmér polotovaru”. Tim se zadd vétsina potiebnych
rozmérd. Ted zménte MaxZ = -600 and MinZ = -650.
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Vytvoteni vzorového modelu stroje

Krychle s FEE] =

Vykonej
Max X (1000 Y [ 1000 Z |-800 Roz. Polotovaru

Min X [-100D Y [-1000 Z |-850

6. Kliknéte na Vykone;.
7. Kliknéte pravym tlac¢itkem na neoznacené téleso a zvolte z menu > UZivatelska barva.

8. Zménte barvu #o (téleso) na barvu #25 (¢ernd) a pak zaviete dialog atribut.

Nastavit atribut UZivatelska barva pro Telesa/geocmetril @EI a

2| Typ| Hiadina- WG| 1D telesal 10| Usivatelsks barva

0 Téleso --- Krychle(g) 0 = -
Frazvaieni by

OEEEE
EEEE

9. Oteviete dialog seznamu soufadnicovych systémi CS. Podivate se na néj v dalsim kroku.

10. Ulozte soubor soudasti.

Ted téleso zdkladové desky ptfidame jako téleso Simulace ve Spravci strojt.
1. Opét oteviete Spravce stroji najetim kurzorem na zobrazeny titulni prouzek.
12. Kliknéte pravym tlac¢itkem na koten a zvolte Pridat dité > Téleso simulace.

13. Pojmenujte ho Zakladova deska a kliknéte na OK.

o Pidiat téleso Simulace - O

Popis  |Zakladni Deska |

Otevie se zalozka Téleso simulace, kterd vas vyzve ke konfiguraci télesa.

14. Ujistéte se, Ze je téleso v pracovnim prostoru oznaceno a pak kliknéte na Pouzit Oznacené.
Obrazek se zobrazi v prvnim sloupci.
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Vytvoteni vzorového modelu stroje

Sprace Stroje s =] (=) = |
E-med Nové Stroj 5000 Nové Stroj 5000 W MNové
5 1y Y101 (Maie )
i[h P1F) Téleso Simulace: Ulo#it
-y %1 (Maje ) - S —
B, 21 (eteno) Oznadit téleso Viditené pfi nadteni Klonovat
: BT S
B Z3kadni D;Eka Jméno télesa  |Krychle Ulozit kopii
1D
& Kolizni skupiny Vditelnost skupin () palce
'é" mim
Qem
() metry
() stopy

Testovat Stroj

Import z MDD

Predpona
GibbsCAM User

15. Kliknéte na uzel skupiny nastrojt T1 a na zaloZce Nastrojova stanice kliknéte na Do nového
CS. Vsimnéte si vytvofeni nového CS pojmenovaného T1_N1 CS.

Sprace Stroje

m[e]=/E

WO

&-mdd Mowvé Stroj 5000
- dy Y101 (Maje 1)
-1 P1{P)
I, %1 {Maje %)
A =

retenn

Nowé Stroj 5000

F.omental
1 2 Y 1avina

Skupina Mastroitl | Oriertace | Mastrojova Stanice

Relaticné K. T1 (T)
Zakladni Pozice

16.

B T Ze stédvajiciho CS
X |0
Do Nového CS
Y |0
Z |0

Spravce Stroje

rdloZce.

Uzly simulace byly definovany, Zadejte prosim slozku Sirmulace stroje v cbhecné

OK

Kliknéte na Ulozit v dialogu Spravce stroje. Maize se vam zobrazit chybova zprava:
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Vytvoteni vzorového modelu stroje

17. Kliknéte na OK a v rozbalovacim menu ve Spravci stroje vyberte podslozku Simulace stroje
... \<verze>\MachineSim\NewMachine5000. VSechny soucasti simulace se budou ted
ukladat do této slozky.

Sprace Stroje =8
El-med Nove Stroj 5000 Nové Stroj 5000 v Navé
-, Y101 (Moje ¥)
¢ -OR P1P) VSgobecng | Preference Obrébéni | MeziOp uddlosti | Simulace Ulazit
- b, X1 (Moje ¥)
g_n’ 71 (VFeteno) Mazev v Nabidce |Mové Stroj 5000 Klenovat
-2 Tm VMM NE
H azev 3 .
..Ml Zakladni Deska Ulozit kopii
Sim Stroje ~
() palce
Post Procesol ‘ ®
Sl (®) mm
Souisst Soutbr <MNové Slofka>
Cem
Oriertadni Pohledy [ ViyZaduj Nevieobecné () metry
@ Vertikéin Pracovni proster | Vedikalni frézka w | | Upravit UZivatelsky Prog toto nelze zménit? O stopy
(0 Horizontalni | [[] Oddélit Sadu Pohledd Sim Stroje Nastavit Pohledy
Testovat Stroj
Nazev Souboru | Nové stroj 5000.mdd Revize# |3
Umisténi C:M\ProgramData%3D SystemsGibbsCAMY11.2.24\MDD ->
— Import z MDD
Univerzalni Kli¢ |GibbsCAM User bd72a56c-ad4f Fregenerovat
Komentaie
Predpona
GibbsCAM User

18. Nechte dialog Spravce stroje srolovat vyjetim s kurzorem ven z dialogu.
Ted vytvofime druhé Téleso simulace v souboru Zékladova deska, jednoduché vieteno:

19. Zménte CS na nové vytvoreny T1_N1 CS.

20. Vytvotte kruznici jako na obrazku nize Geometrie > Kruznice (stied a polomér).

Hiadina - WG == = |
R |50 ole; @
[-[4

G X [0 Y |0 Z |0

Tato kruznice se pouzije pro vytvofeni vytazeného télesa, které znazornuje vieteno.
21. (Vytvofit téleso >) Vytahnuti:

22. Vyberte kruznici. Zadejte tyto hodnoty a kliknéte na Vykonej.
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Vytvoteni vzorového modelu stroje

Vytahnuti w(e=H

Vykonej

[] kes

23. Kliknéte pravym tlac¢itkem na nevybrané téleso a zvolte UZivatelska barva. Nastavte barvu #o
(téleso) na barvu #10 (Cervend).

24. Vyberte nové téleso.

25. UloZte soubor soucasti.

Ted valec ptidame jako téleso simulace do Spravce stroje.
26. Najedte na srolovaného Spravce stroje a oteviete ho tak.

27. Kliknéte pravym tla¢itkem na Z1 Pfidat dité > Téleso simulace. Nazvéte ho Vireteno stroje a
zkontrolujte, Ze je zaskrtnuto PouZit oznacené a pak kliknéte na OK.

28. Zkontrolujte, Ze je na obrazku, co jste ¢ekali.

29. Ulozte MDD.

Ted mtizeme pouzit funkci Test stroje a provést jednoduché otestovani.

1. Kliknéte na Testovat stroj. (Pokud budete vyzvani, uloZte aktudlni MDD.) Vyjedte kurzorem
z dialog Spravce stroje a zase ho tim srolujte. Dialog Testovat stroj a lista ovladani Simulace
stroje budou vidét.

0 V dialogu Testovat stroj pohybujte posuvnikem X1 a 71 a sleduijte, jak se "vieteno"
pohybuje a zdkladova deska ne.

o0 Pohnéte posuvnikem Y101 a sledujte, jak se nehybe nic.

o Zaviete dialog Testovat stroj.

Moznad jste si v§imli, Ze ISO pohled na stroj se li$i oproti tomu zobrazenému v GibbsCAM.

To opravime v dal$im kroku.
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Vytvoteni vzorového modelu stroje

Krok 5 Obraceni izometrického pohledu stroje

1. Ve Spravci strojit kliknéte na kotenovy uzel (a pak, je-li to nutné, na zdlozku Vieobecné).
2. Kliknéte na rozbalovaci menu Pracovni prostor v sekci Pohledy a zvolte Uzivatelsky.

3. Kliknéte na tlacitko Upravit uZivatelsky, zadejte dale uvedend data a pak kliknéte na OK.

o Mastavit Pohled ﬂ
Vrchni W
Veldor Mahoru Pravy Veldor
X |0 x|
Y |0 Y |0
z [ | Z |0

4. Ulozte MDD.
5. Kliknéte na Testovat stroj a stisknéte CTRL+I pro zménu na novy stroj - izometricky pohled.

6. Posouvejte posuvnikem X1 a v§imnéte s upraveného chovani. Zaviete dialog Testovat stroj.

Krok 6 Pridani dalSi osy a télesa do simulace a test stroje

Ted ptidame prvni oto¢nou osu.

1. Ve Spravci strojt kliknéte pravym tlac¢itkem na Yio1 a Pridat dité > Rotacni osa. Zadejte
nasledujici idaje a pak kliknéte na OK.

oY Pfidatrotaéniosu - O

Popis B101

Uziv. jméne |Moje B |

Frusit

2. Na zalozce Rota¢ni osa zménte Smér Vektor na Prevraceny B.

(Pamatujte, Ze izometricky pohled tohoto stroje je pievraceny.)
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Vytvoteni vzorového modelu stroje

3. Zaskrtnéte poli¢ko "Osa Ohrani¢ena" a nastavte hodnot jako na obrazku.

Rotadni Osa

Relaticné K Reference stroje

Maximalni Rychlost |0 *'min Smér Veltor
Zrychleni 1] *Imin? PFevraceny B W
Max posuv 1] X |0
Osa Ohranidena Y-
Z |D

Dolni Hramee  |-30
Harni Hranice 120 Nominlni B

7e stavajiciho C5

Stred
A~ |0
Y |0
Z |20

Fe stévajiciho C5

4. Ulozte MDD a srolujte Spravce stroja.

Ted vytvotime tieti téleso simulace, hnédy stal v souboru soucasti.

5. Zvolte CS: rovina XY.

6. Vyberte zdkladovou desku a odsurite ji stranou smérem dola: pouzijte Zmény > Posunuti jako
na obrazku niZe. Vykone;.

Posunuti @)=/ E3

Haodnota OFffzetu

b 0
f 0
Z -400

[ ] Widitelné Hlading | ¥vkone]

Ted vytvorime kvadr predstavujici sttl:

7. (Vytvofit téleso >) Krychle jako na obrazku. Vykonej.
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Vytvoteni vzorového modelu stroje

M X

Krychle

500

Min X |-500

Y | 500

A

-500

Z |-500
Z |-58D

= [@][=] B

Vykonej
Roz. Polotovaru

8. Kliknéte pravym tla¢itkem na pravé vytvorené (neoznacené) téleso. Zvolte Uzivatelska barva a
zménte #o (téleso) na barvu #20 (hnéda).

9. UloZte soubor soucasti.

Vratte se do Spravce stroje a pridejte novy hnédy kvadr jako téleso Simulace.

10. Vyberte hnédé téleso a rozeviete Spravce stroja.

1. Kliknéte pravym tlac¢itkem na Bio1: Pridat dité > Téleso simulace. Nazvéte ho Stil a
zkontrolujte, Ze je zaskrtnuto PouZit oznacené a pak kliknéte na OK.

12. Zkontrolujte, Ze je na obrazku, co jste ¢ekali.

13. UloZte MDD.

Znovu kliknéte na Testovat stroj a v§imnéte si nového posuvniku Bio1. Vyzkousejte otaceni osou
B a posouvani osou Y a pak zaviete testovani strojt.

Krok 7 Pridani zbyvajici osy a télesa do simulace a test stroje

V souboru soucasti vytvoiime dva kvadry, jejichz prinik bude znazornovat ¢tvrté téleso
simulace, oto¢ny ram:

1. V CS: rovina XY pouzijte Vytvorit téleso > Krychle jako na obrazku: Vykone;.

Krychle

Max X

Min X

200
-500

A
A

800
800

Fd
z

o
-150

= [@][=| &

Vykonej
Rioz. Polotowaru

2. Ted vytvoite druhy kvadr jako na obrazku niZe: Vykonej.

Krychle

Max X

Min X

S50
-5ED

A
A

700
-T00

Fd
z

o
-T00

= [@][=| &

Vykonej
Rioz. Polotowaru
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Vytvoteni vzorového modelu stroje

3. Vyberte velkou krychli, pak Ctrl-oznac¢te mensi krychli (v tomto potadi):pak Odeist.

[
R8s 7 S B HW 2

4. Kliknéte pravym tla¢itkem na neoznacené téleso, které jste pravé vytvorili a zmérnte barvu
na barvu #6 (zelenou).

5. UloZte soubor soucasti.

Ve Spravci stroji ptidame zeleny oto¢ny rdm jako téleso Simulace:
6. Vyberte zelené téleso a rozeviete Spravce stroji.

7. Kliknéte pravym tlac¢itkem na Yio1: Pfidat dité > Téleso simulace. Nazvéte ho Otocny rama
zkontrolujte, Ze je zaskrtnuto PouZit oznacené a pak kliknéte na OK.OK

8. Zkontrolujte, Ze je na obrdzku, co jste ¢ekali.

Ulozte MDD.

o

A ted pfidame druhou oto¢nou osu:

10. Ve Spravci strojt kliknéte pravym tlac¢itkem na Bio1 a Pridat dité > Rotacni osa. Popiste ji jako
€101, uzivatelské jméno Ma C a pak kliknéte na OK.

Ujistéte se, Ze je Smér vektor nastaven na Standardné C.. Stfed otaceni mtize zlstat 0,0, 0.

1. Pretahnéte P1 pod Cio1.

V souboru soucasti vytvoiime paté a posledni téleso simulace, fialovy sedmithlenik:

12. Geometrie > Tvar > Mnohouhelnik:
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Vytvoteni vzorového modelu stroje

Mnohothelnik == = |

Strany |7

(®) Vadilenost od Hrany
() Wedélenost od Fiohu

150
Pozice Stiedu
= 0 Yool £ -400
[ Palomér Zaohleni Yukonej

Tento sedmitithelnik pouzijte pro vytvoreni vytazeného télesa, které bude zndzornovat
oto¢ny stdl:

13. (Vytvorit téleso >) Vytahnuti:
14. Dvakrat kliknéte na sedmithlenik.

Vytahnuti F[e=/E

Vyhonej

Z+ |50 |:| Lkos
z o

15. Kliknéte pravym tla¢itkem na téleso a zméiite barvu na barvu #37 (fialova).

16. UloZte soubor soudasti.

Ve Spravci stroj pridame fialovy oto¢ny stal jako téleso Simulace:

17. Vyberte fialovy oto¢ny stil a rozeviete Spravce stroj.

18. Kliknéte pravym tlac¢itkem na Cio1: Pridat dité > Téleso simulace a nazvéte ho Otocny stil.
19. Zkontrolujte, Ze je na obrazku, co jste cekali.

20. UloZte MDD.

V souboru soucasti vytvoite téleso polotovaru, krychli:

Krychle iEE[E) |

Vykonej
Max X [100 Y (100 Z |-2E0 Rez. Polotovaru

Min X |-100 Y [-100 Z |-350
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Vytvoteni vzorového modelu stroje

21. Kliknéte pravym tlac¢itkem na novou krychli a oznacte ji jako polotovar > Typ télesa >
Polotovar.

22. UloZte soubor soudasti.

Krok 8 Vytvoreni operaci

Ted vytvotime jednoduchy obrdbéci proces, ktery tvofi vyvrtavani ¢tyf dér do polotovaru s
vyplachem a ukdZeme si, Ze ndmi pravé vytvoreny stroj funguje spravné.

1. Vytvoite novy CS z roviny XY, pro uloZeni geometrie pro operaci.

2. Presuiite pocatek do Z -250:

R - x Zména Pocatku CS FE - x
XY XZ YZ et ®xz O Ho

] [] Kopiravat
1]

Z |-280 Yykonej

Soutadnicovy systém (CS) je nyni na povrchu polotovaru.
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Vytvoieni vzorového modelu stroje

3. Vytvofte ¢tyfi body s ozna¢enym novym CS.

4. Vytvofte nastroj se zobrazenymi hodnotami:
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Vytvoteni vzorového modelu stroje

Frézovaci nastroje Jednt | mm

7R %L

HWFr || D%WFr kw Sp.| Lol nigent

h 0 5= e A | B8

Soudek |[KuZ sou Nastring Celni [Ubf.Fr.H

3% @

ksl |[| SE At

[ T &

w Tl Zp iy P.Zavit |Zahlub. WpstruZ

¢ | F Q

Srazed |M.Za Hr | 20Twvar | 30Twar

~ | |Pfima Stopka

| Protlatowvaci trmy
| Sonda

Vn&gi Drial ~ | | Fréza Drzak 1431 .

| I
CAT 40 . .

L sk Ditkezdrzs

40.8 D& .
’ Max Prum: Karekce Delky Nastr. #
69.8 .
@ Dlka tmu- Korekce Polom. Mastr. #

59.9

-

W

Materidl néstroje | Monolitni Karbidowy Nastroj  ~| [] Nastroj ID & Smér vistene

Komentst |

5. Ted nastavime zdkladni pozici nastroje. Ve Spravci stroje, na zalozce Nastrojova stanice,

nastavte Zakladni pozici na Z -190. To by mélo ndstroj a drzdk nastroje umistit tésné pod
vieteno.




Vytvoteni vzorového modelu stroje

Sprace Stroje

--mdd Nové Stroj 5000
-1y Y101 (Moje 1)

Mové Stroj 5000

= (ﬂ, B101 {Moje B) Skupina Mastroju | Orientace
-l 101 (Maje C)
[ P1{F) Relaticné K T1(T)
M Todivy Tabulkz Zakladni Pozice
W Deska x o
W Lepenka
£y X1 (Moje ) Y |0
&by 21 (Vsteno)
o z
Ll Nastrojové Vietenol
W Zakladni Deska H Vektar
e w
X 1
Y 0
Z 0

Orientace dialogu nastroje

Obratit hloubku

Mastrojova Stanice

Ze stavajiciho CS

Do Novéhe CS

W Vektor

=
v Nové
UloZit
7| butomaticky Viménik Nastroje T
Cas VWmény Néstroje D [0 sekund UlaZit kopii
() pales
Samotna Orientace Néstroje ® mm
Pohan&ny Mastroj Jem
Podskupiry () metry
() stopy
[] Pevelit Frézovaci Podskup gy 22
Testovat Stroj

Osa  (Nastrojova stanice defin

Nazev Uhel
Pidat Import z MDD
Upravit
Smazat
Predpona
GibbsCAM User

IR e B Wi e e

g oty e Ly S
£ P T e N SO

—rn
e e TR

i iy
0%

£l

Ea@F Irgc
S pEs bW
EEFra AT =

=0

Déle nastavite proces Diry s pouzitim zdlozky Vrtani, Prvek-Dira a Oto¢it.

6. Zadejte nastaveni a hodnot do zalozky Vrtani nasledovné:
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Vytvoteni vzorového modelu stroje

\"l'tall'l Prvek-Dira I Wywrtavani I Predvrtani I Prvek Frézovani I

Cyklus N&jezdu/Vyjezdu:

(") Pos. Do - Rychlop. Ven

("JPos. Do - Posuvem Ven

() Z&witowdni s Vyr. Hlavidkou

() Pevné Zavitovani

(®) vrtani s Vyplachovanim-Piny Vijezd
(IVrtani s Vyplachovanim-Cast, Viezd
(") Hrubovéni Dér Frézavénim

() Dokontovani Dér Frézovanim

() Wyvrtavan pogroubovic

O vyvrtdvani

(") Rozmér z Diry
(®) Rozmér z Nastroje

MNadstH1D

Prechod mezi dirami
(O Urovefi R

(®) Bezp. Vzd. Soufést
() absolutni Z

() Prvek-Dira

[#] Ménit Hloubku s Geom,
[ rievratit poiadi

[+] Chladici kapalina
[~ Chl.kapalina

[] Sablona:

C5 obrabéni:

1: Workgroup

| 1: XY plane

Komentaf

7. Zadejte nastaveni a hodnot do zdlozky Prvek-Dira nasledovné:




Vytvoteni vzorového modelu stroje

Vrtani  PrvekDia | vyurtauin | predvrtdni | Proek Frézovani |

(") Rozmér z Diry
(®) Rozmér z Nastroje

Prechod mezi dirami
(O Urovefi R

() Bezp. Vzd. Soudést
(®) Absolutni Z

() Prvek-Dira

5 obrabén: | Absolutni

w | S obrabéni; |1:)(Y|:iane
Segment

Porovnat Segm. podle Indexu
Porovnat Segm. podle Viastnost
| Délka | Kuzel
Resetovat vie do Absolutni /| Promér

| Metoda Cbrabéni

8. Zadejte nastaveni a hodnot do zalozky Otocit nasledovné:
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Vytvoteni vzorového modelu stroje

Praces #1 Diry = gl=/E

Yrtani | Prvek-Dira | Yywrtavani | Predwitani | Preek Frézovani | Otogit
CS Obrdbén: % Links

(®) Pozice Ohel & [1
() Polémi & Cylindrické Interpolace
F.opirowat
0 -krat
A0

V pracovnim prostoru vyberte vSechny ¢tyfi body na polotovaru a kliknéte na Vykonej. Na
snimku obrazovky napravo byl polotovar umistén do odkladisté téles, aby byla vidét draha
nastroje.

10. Ted vykreslete operace se svym novym strojem.
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Vytvoteni vzorového modelu stroje

Aby bylo mozné pouzit tento stroje pro grafickou simulaci, na¢téte sviij vlastni soubor frézovaci
soucasti, zvolte Simulaci stroje a pak kliknéte na ikonu nacteni stroje na listé Simulace stroje.
Ted zvolte Novy stroj 5000 ze seznamu a kliknéte na Nacist stroj.
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Pouziti simulace obrabécich strojt

Pouziti simulace obrabécich
stroju

Zakladni kroky

Tato kapitola popisuje pouziti Simulace stroje. To ma pét zdkladnich kroka: Krok 1: Aktivace
simulace; Krok 2: Vybér modelu stroje, Krok 3: V pfipadé nutnosti posunuti soucasti v tabulace
nastaveni; Krok 4: Vybér voleb grafické simulace a Krok 5: Spusténi simulace.

Krok 1: Aktivace simulace

@H Pro nastaveni rezimu simulace na Simulaci stroje: kliknéte pravym
() tlacitkem (nebo kliknéte a drZte) na tladitko Simulace v li$té nejvyssi
Simulace Kontrola Post ]
Stroje , v P , 0‘ .
. urovné a v rozbalovacim kontextovém menu vyberte Simulace

stroje, jak je zobrazeno napravo.
Simulace Operace

Simulace Stroje

Simulace Mastroje

o O M

Rychla Simulace

I_?a Zakladni CPR

Oba ukony nastaveni vychozi rezim vykreslovani na Simulaci stroje. Kliknuti a drzeni tlac¢itka
otevie také dialog Simulace stroje, zobrazeny dole.

*-x
O<sPBkivias iR dr
[ 1 ol I R e

PP IDAT ==
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Pouziti simulace obrabécich strojt

Krok 2: Vybér modelu stroje

Kliknéte na ikonu EX7 v pravém hornim rohu dialogu Simulace stroje pro otevieni dialogu
Modely simulace obrabécich stroji, zobrazeny dale.

Modely Sim Obr Skroji X

=23 Instaladni Slodka [C:\Program Files\Gibbs\GibbeC Ak L7 [ ] ]
cﬁ Vertical Machine2
cﬁ Vertical Macine MSM [ ]
=] Slofka Aplikace [C:ADocuments and Setingsall Users.! [Lliivatelské sll:uika...]
cﬁ <Meni definovani 2adng straj>
=23 Uzivatelzka Sloska [ Pictures)
cﬁ <Meni definovani 2adng straj>

ZIuEt

Dialog Modely simulace obrabécich strojt zobrazuje znamé soubory sestav stroj. Vyberte
stroj ze seznamu nebo kliknéte na tlac¢itko UZivatelska slozka pro vybér konkrétni slozky s
obrabécimi stroji. Otevie se okno simulace s na¢tenym vybranym strojem.

Umisténi Uzivatelské slozky je ulozeno v preferencich systému kazdého uzivatele. Nazev modelu
stroje je uloZen v pfislusném souboru soucasti.

Krok 3: V pripadé nutnosti posunuti soucasti v tabulace
nastaveni

Je-li to nutné, oteviete dialog Tabulka nastaveni (DCD) a pouzijte v ném zdlozku Pracovni prostor
pro zobrazeni a ptripadnou tpravu pocatku soucasti tak, aby odpovidal souboru sestavy stroje.
Tyto vzdalenosti jsou udavany absolutné v jednotkach soucasti od pocatku stroje do pocatku
soucasti.

() Potitek

stolu dole
Pocatek Soutast v Prac. Proston uprostied
: 7 +35 tOhOtO
H 0 , polotovaru.
Y 0 )% - I / (B) Pocatek
T, soucasti:
z o o 0
1. Zaporna
hodnota X

43



Pouziti simulace obrabécich strojt

2. Zaporna
hodnota Y

3. Kladna
hodnota Z

Priklad Posunuti soucasti 1 (vSeobecné 3 osé frézovaci centrum): Posunuti soucasti umisti pocatek
soucasti (X0 YO Z0) vlevo, a blize, nad pocatek stolu.

Krok 4: Vybér voleb grafické simulace

Pouzijte ovladaci prvky v dialogu Simulace stroje, v¢etné rozbalovacich kontextovych menu,
oteviranych kliknutim pravym tlac¢itkem mysi na titulni prouzek, pro vybér voleb, které budete
chtit pfi vykreslovani pouzit. Podrobnosti viz “ Volby simulace” na strané 47.

Krok 5: Spusténi simulace

Vyberte operace, které chcete simulovat a pak pouzijte tlac¢itka ovladani simulace.

¥ -x
O<sBkivas iR dr
[ - kI O B B

PP IFDAT =

Rozhrani Simulace stroje

Zakladni rozhrani Simulace se pfili$ nelisi oproti standardni listé Ovladani Simulace GibbsCAM.
Ve skutec¢nosti se rozhrani nadale nazyva Ovladani simulace. Rozdil je v doplnéni dvou
rozbalovacich nabidek na spodek listy (Zobrazeni Nastroje a Provozni rezim) a voleb v menu.
Lisi se i vysledky simulace. V simulaci vykreslené zobrazeni je 3D soucast, zaloZena na OpenGL,
jejiz velikost 1ze ménit, posouvat ji a otacet bez toho, aby bylo nutné vykresleni restartovat.
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Pouziti simulace obrabécich strojt

Ovladanisimulace

Zobrazeni nastroje

Zadat Stark/Stop Op. #...
Poudit Start Op -
PauZit Op Skap -

Zobrazit Cas

v Ukazat Op #

Prihledry Paolobowar
Prihledry Lpinka

Preskadit Wyplachy 1.

Preskodit Meoznacené Op.

Pohyb Mastroje na Oznaceném Télese 2.

v Provéfeni Kolize

Prowéfit Rozsah Pojezdld Stroje

Madisk Skraj r
Mastaveni. ..
viditelnost sk Stroje. ..

Meupinat do Protiveeten
Cbnowit Simulaci

Maskaveni, ..

Wybvorit PloZné Téleso

Zobrazeni
nastroje
Provozni rezim
Lista Ovladani
simulace

Volba Zobrazeni nastroje je podobné klasickému vykreslovani a je v ni nastroj neviditelny,
transparentni nebo plny. Ve standardnim vykreslovani se skrytim nastroje dosdhne
nejrychlejsiho vykreslovani, zatim zobrazeni plného nastroje je nejpomalejsi volba.

Skait Mastro)

Provozni rezim

— A=)
-]

Pogun. Maste

Volba Provozni rezim zobrazuje, zda Simulace zobrazi cely model stroje a soucast (Simulace
stroje), zobrazi pouze souddst (Simulace souddsti) nebo zobrazi drdhu nastroje na polotovaru
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Pouziti simulace obrabécich strojt

Simulace nastroje).

| & | &

Sim Stroje

V ==]

5im Soucasti

Pro pouziti rezimu Stroje je nutné oznacit soubor se strojem pomoci volby Nacist Stroj v menu
Ovladani Simulace. Pokud vas MDD spravné definuje skupinu ndstroji a zdkladni pozice
obrobku, lze Simulaci spustit v rezimu stroje bez nacitani souboru stroje. Aby se v reZimu Stroje
usnadnila vizualizace vieten soustruhu, bude se vieteno pti obrabéni jakékoliv soustruznické
operace otacet. Toto otaceni ma pouze ulehcit vizualizaci sméru otaceni.

V rezimu Simulace ndstroje jsou v ovladani simulace dva dalsi posuvniky. Podobné jako v
ostatnich rezimech vykresleni, prvni posuvnik (shora dolit) ovlada rychlost simulace. Druhy
posuvnik pohybuje s nastroje vpied a vzad v pribéhu simulace s pomérné hrubym krokem.
Treti posuvnik umoznuje mnohem jemnéjsi ovladani. Volby Volby simulace ovladaji zobrazeni
drahy nastroje.

|
! - "
bl ~ N
L \
[T \
1 “‘M . 1
Y - - |
" LS
1) - .- 1
N ""-\ -~ "'\-\.J
W - /‘__/ !
N - 1
" ., a
W !
Ovladani Simulace E=l[=] |
= Eas
—1 KK O & > P
0 0 0 & -
iv - o~ ar |~ -
1 1 1 - \‘,\
S -
(b -
[t -7

Priklad Simulace nastroje. Zelené ¢ary jsou trasa drahy nastroje a oranzové
¢ary jsou rychloposuvy.
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Pouziti simulace obrabécich strojt

LiSta Ovladani simulace

Tato lista nabizi ovladani vzhledu a obsahu grafické simulace. Lista Ovladani simulace je
pievazné stejng, jako v rezimu standardni simulace a simulace Flash CPR. Volby v této listé jsou
podrobné popsané v Volby simulace.

Volby simulace

Dialog Simulace stroje nabizi fadu raznych ovladacich prvka, fadu z nich shodnych s
ovladacimi prvky v ostatnich typech simulaci, jako je napiiklad Simulace operace nebo Simulace
nastroje.

+ Ovladaci prvky simulace

*  “Nahrani videa” na strané 48

+  “Ovladani viditelnosti” na strané 49

+ “lkony ovladani simulace” na strané 52

+  “Kontextova menu simulace” na strané 62

Ovladaci prvky simulace

Rychle dopredu

Nahrat (ne v historickém
CPR)

8. Ovladani rychlosti

1. Aktudlni zobrazeni
IEBH 2. Previnout
3. Stop
QO 06000600600 | e
1 @ 1 Kkl O BHE = B> @ 5. Spustit
' ' ' 6.
7.

'5)

Poznamka: Pokud kliknete na tla¢itko Stop nebo Dalsi prvek pro pozastaveni vykreslovani a pak
zaviete a znovu zobrazite listu Ovladdni simulace, vykreslovani se zastavi ve stejném misté.
Systém si pamatuje, kde jste simulaci zastavili. Kliknéte na tlac¢itko Spustit pro pokrac¢ovani
vykreslovani.

Aktualni zobrazeni
Textové Pole zobrazuje ¢islo aktudlni vykreslované operace v pravé probihajici simulaci.

Pfevinout
Kliknéte na toto tlacitko pro ndvrat piehrdvani na prvni operaci.

Stop
Kliknéte na toto tlacitko pro pozastaveni vykreslovani.

Dalsi prvek
Kliknuti na toto tlac¢itko vykresli dalsi prvek aktudlni operace a pak se simulace pozastavi.

Spustit
Kliknéte na tlacitko Spustit pro vykresleni souc¢asti od aktudlniho prvku aktudlni operace v
Informacnim poli ¢isla operace. Vykreslovani pokracuje, dokud nekliknete na dalsi tlac¢itko nebo
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nebude vykreslen posledni prvek posledni operace. Tlacitka Stop a Dalsi prvek prerusi
vykreslovani. Pokud béhem vykreslovani kliknete na tla¢itko Spustit, vykreslovani se
pozastavi. Tlacitka Rychle dopfedu a Previnout zméni aktudlni simulovanou operaci, ale
nezastavi prabéh simulace. Po dokonceni posledniho prvku posledni operace se vykreslovani
zastavi. Pokud je vykreslovani pozastaveno, mizete pro pokracovani kliknout na tlacitko
Spustit.
Rychle dopiedu
Pokud graficka simulace probiha, kliknuti na Rychle Dopredu dokon¢i vykresleni aktudlniho
prvku, pfeskoci zbyvajici prvky dané operace a pokracuje s vykreslovani dal$i operace. Pokud
je vykreslovani pozastaveno, kliknuti na Rychle Dopfedu posune ¢islo operace v informa¢nim
poli ¢isla operace na dalsi operaci. Kliknéte na tlacitko Spustit pro pokracovani vykreslovani.
Ovladani rychlosti
Zobrazuje aktualni umisténi posuvného ovladace rychlosti. Posuvny ovladac¢ rychlosti nastavuje
rychlost vykreslovani. Posuvny ovladac¢ rychlosti mtzete posunout vlevo a tim rychlost
vykreslovani snizit nebo vpravo a tim rychlost zvysit. Ovlada¢ mizete pietahovat pfi
probihajicim vykreslovani a rychlost vykreslovani se podle toho méni.

Nahrani videa

Pro vSechny rezimy vykreslovani, kromé historického CPR, je k dispozici nové cervené tlacitko.
Kliknuti na néj otevie dialog, ktery vdm umoziuje ulozit aktualni simulaci jako soubor s
videem. Vystupni video Ize pak samostatné piehravat nezavisle na GibbsCAM.

o 1 Fll O [HHA = H @

Vystupni soubor
Mizete urcit cestu a nazev vystupniho souboru.

Nahrat
Kliknuti na toto tlac¢itko spusti nahravani videa Simulace stroje.

Encoder
Z rozbalovaciho seznamu mizete vybrat jeden nebo nékolik z téchto video kodéri:

O H.264 Video

O Windows Media Video 7
O  Windows Media Video 8
O  Windows Media Video 9
O SMPTE 421MVideo

Snimkova sekvence
Nastavte rychlost vystupniho videa jako pocet snimkt uloZenych za sekundu.

Rozméry videa

Vv

Nastavte $itku a vy$ku vystupniho videa, bud’ zadanim poc¢tu pixeld nebo pouzitim velikosti
zobrazeni aktualniho okna.
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Ovladani viditelnosti

) 1. Ovladani viditelnosti nastroje
1 |.&] EEl O 2. Ovladani viditelnosti polotovaru
3. Ovladani viditelnosti upinek
06860606 0060 4. Rez polotovarem pro soustruzeni
P FI LA T == 5. Zobrazit geometrii
Fir @E D (&[T == 6. Zobrazit rychloposuv nastroje
7. Zobrazit drzaky nastroj
i @ 8. Zobrazit stroj
9. Zobrazeni doby béhu nebo ¢isla operace
10. Cislo aktivniho kanalu

Ovladani viditelnosti nastroje
(K dispozici pro simulaci operace, nastroje, stroje a historické CPR)

Ve standardnim vykreslovani se skrytim nastroje dosdhne nejrychlej$iho vykreslovani, zobrazeni
plného nastroje je nejpomalejsi volba.

® / & Zobrazit jen polotovar:

Vyberete-li toto tlacitko, nebude béhem simulace zobrazen nastroj, ackoliv bude ubiran
material jako vysledek obrabéni nastroje (viz ptiklad dole). S touto aktivni volbou budou
poloméry vykresleny jemnéji a soucast bude simulovana rychleji.

W / 9 Pprihledny nastroj:
Kdy?z je toto tlacitko zvoleno, zobrazi se béhem vykreslovani prihledné néstroje.
B 7obrazit ndstroj:

Zvolte toto tlacitko pro zobrazeni neprtthlednych nastrojia béhem vykreslovani.

. -

Zobrazit jen polotovar Prtthledny néstroj Zobrazit nastroj
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Ovladani viditelnosti polotovaru
(K dispozici pro simulaci operace, ndstroje, stroje a Rychlé CPR)

Polotovar mtize byt pii vykreslovani bud’ zobrazen jako prithledny (@ nebo plny ®

Prtthledny polotovar Plny polotovar

Ovladani viditelnosti upinek
(K dispozici pro simulaci operace, nastroje, stroje a Rychlé CPR)

Upinky mohou byt pti vykreslovani bud zobrazeny jako prihledné (@) nebo plné &

Prtthledna upinka Plnd upinka

Rez polotovarem pro soustruzeni
(K dispozici pro simulaci operace, ndstroje, stroje a historické CPR)

Pti grafické simulaci sou¢asti v modulech Soustruzeni, Frézovani/Soustruzeni nebo
Multifunkéni obrabéni jsou t¥i mozné stavy zndzornéni v fezu pro vykreslovani polotovaru.

Témito tfemi rezimy jsou: @ Bez fezu, 2 1/4 feza @ 1/2 fez.

50



Pouziti simulace obrabécich stroja

Bez fezu 1/4 fez

1/2 Tfez

& Zobrazit geometrii
(K dispozici pro vSechny rezimy vykreslovani)

Tato volba & skryje / ry zobrazi geometrii hladiny pfi vykreslovani soucasti.

Soustruzeni: Bez

Frézovani: Bez ’ . .
. . Frézovani s geometrii
geometrie geometrie

Geometrie soustruzeni

hd Zobrazit rychloposuv nastroje
(K dispozici pro simulaci operace, nastroje a stroje)
Je-li tato volba zapnuta, je nastroj vykreslen v jiné barvé, kdyz jede rychloposuvem.

= Zobrazit drzaky nastroju
(K dispozici pro simulaci operace, nastroje, stroje a historické CPR)

Bez drzakll nastroje Zobrazen drzak nastroje
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Zobrazit stroj

Tato volby je k dispozici pouze pro vykreslovani pti Simulaci stroje.

g ! Zobrazeni doby béhu nebo cisla operace
(K dispozici pro vSechny rezimy vykreslovani)

Zde je zobrazen aktudlni doba béhu nebo ¢islo operace. Pokud dojde k zastaveni vykreslovani, je
zobrazen Cas v okamziku zastaveni nebo ¢islo piedchozi operace. Nulova hodnota znamena, ze
vykreslovani jesté nezacalo.

rn_r

Prostfedni "zakladni" tlacitko je k dispozici pro simulaci operaci nebo stroje a po kliknuti
vyrovna rovinu fezu kandlu se standardnim pohledem.

Cislo aktivniho kanalu
Druhé rozbalovaci menu na pravé strané, které je k dispozici pro vSechny rezimy
vykreslovani kromé historického, umoznuje zvolit zobrazeni aktivniho kanalu.

Ikony ovladani simulace

Listy simulace stroje, nastroje, soucasti a rychloposuvu maji rizné volby ovladani. Pro aktivaci
volby kliknéte na ikonu. Lze najednou aktivovat vic nez jednu ikonu.

Stop
(K dispozici pro simulaci stroje, nastroje, operace a rychloposuvu)

kliknuti na ikonu Stop otevfe dialog Stop, ktery vam umoznuje nastavit jednu nebo
nékolik podminek, pii kterych se simulace zastavi. Pro doplnéni/odebrani voleb pouzijte
zaskrtavaci policka. Simulace se zastavi po dosazeni hodnoty podminky zadané v dialogu Stop.

Dialog Stop nejdiive zobrazuje volby stopti jako na nasledujici ilustraci. Zvolte stop pomoci
zaskrtavaciho policka, pak dvakrat na volbu kliknéte a zadejte podminky. VSechny volby, kromé
Stop pred upnutim/povolenim otevie okno pro zadani ¢isel konkrétnich operaci/nastroji a ¢asq,
atd. Kdyz je stop aktivni, je zvyraznén ¢ervenym polem, jako na obrazku nize. Pokud je
nastaveno vic stop, piejdete k dalsim stopu stisknutim tlacitka prehrat.

52



Pouziti simulace obrabécich strojt

Stop B - x
S xp O
Podminkg: Hodnota Zachytit Kont.
] bZast:.'fit pii upnutifpovoleni soucasti [u}
OJ ".'Zasta'-.-'il pied operad 1 0
] ﬂzaﬁl't v opelad 1 i
O "l'Zastavit Pfedwazdou Operad 0
(] hZasta\:it pred kazdvm nastrojem 0 Dialog StOp
D

«  Zastavit zde
Zastavit pred operaci
Zastavit pred nastrojem
ZLastavit v ase
Zastavit pii Pomocné operaci

Zastavit pii pedmince skriptu

1. Rozbalovaci menu
2. Smazat vybrané stopy
3. Smazat vSechny stopy

4. Povolit/zakazat vybrané
stopy

v
o
ow
ov
o9

5. Import stopt (soubor
* . smd)

6. Export stopt (soubor
* . smd)

Zastavit pred operaci
(1) Polozky rozbalovaciho menu

pro Stopy

ZLastavit pfed nastrojem
ZLastavit v ase
ZLastavit pfi Pomocné operaci

Zastavit pfi podmince skriptu

Dalsi volby pro nastaveni Stopt lze zvolit z rozbalovaciho menu. Oteviete menu a zvolte
pozadovanou volbu, pak zadejte do okna dialogu pozadované hodnoty. Volba Zastavit pfi
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podmince skriptu obsahuje v zadavacim oknu menu pravého tlacitka, v kterém lze zadat pfesnéjsi

podminky. Pouzijte tlac¢itko Ovéfit pro ujisténi, Ze po analyze skriptu nejsou zadné chyby.

Volby zastaveni pri stavu skriptu

Zastavit zde

Zastavit pfed operaci
Zastavit pfed nastrojem
Zastavit v case

Zastavit pfi Pomocné operaci

ta\rit pii podmince skriptu

Vytvorit Stop

Zastavit pii podmince

Zrusit

Ovéfit

Zpét

Rez
Kopirovat
VloZit
Smazat
Oznacit vie

VloZit operdtor
Vlozit osu
VloZit prerménnou

VloZit funkci

»
L

'y

S

9]

Rovno

MNeni roven
MEéné nez

Vetsi nez

Mensi nez
Veétsi nez Rovno
MNe

A

Mebo

B1

/ B2
c101

<» Pohyb Nastroje na Oznaceném Télese

(K dispozici pro simulaci operace a stroje)

i

/

Op

Time

Tool

PartUnit
OpType
OpSubType
OpToolGroup
ToolType
LToolOffset
MMToPartUnits
P10ffset?
P20ffset?

<

Tato volba umoziiuje neobrabéci simulaci pohybu nastroje. Aktivace této volby zvysi rychlost

simulace, kdyZ neni zobrazeni odebirani materidlu tak dtlezité, jako to, co déla nastroj.

Barevny reZim obrabéni

(K dispozici pro simulaci stroje, operace a rychloposuvu)

i
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Barevna mapa operace
Tato volba vam umozniuje vyuzit barvu pro vylepseni
Barvalpz funkce CPR a Simulace. Dialog odpovidajicich voleb ma tfi
o 1 barevné rezimy: Barva fezu (y)'fchozi chovérvli, stejné jako ve
[Jop 2 star$ich verzich softwaru), Cislo nastroje a Cislo operace.
Clop 2 Barva zbyvajiciho materidlu se méni s kazdou operaci nebo
Mop 4 nastrojem. Tak mazete vidét, které ¢asti soucasti byly
Eop 5 kazdou operaci, nastroje nebo vybranou operaci obrobeny.
MOp 6 Barevna paleta je generovana automaticky, aby byla
Eop 7 vytvofena sada barev, které jsou snadno vzajemné
Egg E rozlisitelné. Dvojim kliknuti na barvu ji lze zménit.
Cop 10

Priklad pouZiti Barvy fezu, Cisla nastroje a Cisla operace.

Az Provéfovani Kolizi

o

Tato volba aktivuje kontrolovani koliznich udalosti. Vysledek kolizni udalosti se fidi parametry
Kolize/Limity; Podrobnosti o téchto preferencich viz dokumentace k Soubor > Preference >
Zobrazeni > Zménit nastaveni op/nastroj a Simulace stroje. Pokud jsou Kolize/Limity nastaveny
na “Zprava na Obrazovku”, vygeneruje se zprava s popisem vsech “kolizi”. Zprava, kterd obsahuje
kdy ke kolizi dochdzi (Cas), XYZ soutadnice kolize (Umisténi), operaci a nastroj, mtize byt
uloZena jako textovy soubor. Kromé toho sekce Prim 1 uptesniuje, zda se zapojil Néstroj nebo
Drzak. Sekce Prim 2 popisuje, zda doslo ke kolizi s Polotovarem nebo Upinkou. Pouziti této volby
zpomali rychlost vykreslovani.

(K dispozici pro simulaci operace a stroje)
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Okno kolize/podiezu w[el=/E
Fopis Cas (%, v, ) *
Meni dostupné zZadne linearni feseni  8:22.0  -0.317, -0.313, 0.780
Prekrofeny Omezeni Pojezdd #:22.0  -1.991, 0,963, 0.000
Meni dostupné Zadné linedrni fedeni  8:22.6  -0.289, -0.313, 0.760
Frekrofeny Omezeni Pojezdd #:22.6  -2.000, 0,956, 0.000 W
£ >

¥ Provéreni chyby programu

(K dispozici pro simulaci stroje, operace a rychloposuvu)

Toto nastaveni kontrolujte vsechny pohyby os, které jsou za limity nastavenymi ve vsech
komponentach stroje. Pokud je limit osy pfekrocen, vygeneruje se kolizni udalost stejnym
zpusobem, jako je generovana, kdyz dvé komponenty koliduji. Vysledek piekroceni limitu osy se
fidi nastavenim Kolize/Limity v dialogu Nastaveni simulace.

To plati pouze pro aktivni operace; neaktivni operace to neovlivni. Dalsi informace o aktivnich a
neaktivnich operacich viz Zdkladni manudl, kapitola "Rtizné", sekce "Seznamy", ¢ast "Aktivni a
neaktivni operace”.

Pamatujte prosim, Ze zprava Chyba programu se zobrazi, pokud nejsou osy spravné nastaveny
nebo ve Spravci strojt chybi i tehdy, pokud je tato volba aktivovana.

POV Zamek

(K dispozici pro simulaci operace a stroje)

To vam umoznuyje fidit, jak se virtualni kamera kolem scény pohybuje, coz definuje thel
pohledu béhem animace. Prvek, ktery je zvolen jako uzamceny, bude mit pak fixni polohu.

Dostupné volby pro POV Zamek se budou lisit podle rezimu vykreslovani.

Simulace Stroje Simulace Operace

Fisni soudast

Operator W

Soucast Raotasni gy nastroje
K.omponenta stroje Lingarmni ozy nastroje
Rotacni ozy nastroje Ratacni & Lineami osy nastroje
Linearni ogy naztioje Obrabét

Fiotaéni & Linearni ozy nastoje
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+  Operator (Simulace stroje) Zafixuje pohled na vnéjsek stroje. To zafixuje zobrazeni z vnéjsku
stroje.

+  Soudast/Fixni sou¢ast (Simulace stroje/operace): To umoziiuje pomoci rozbalovaciho menu

vybrat vieteno, které ma byt pouzito pro synchronizaci simulace. GibbsCAM se zaméfi na
polotovar a nastroje a stroj budou rotovat kolem souddsti.

+  Simulace (stroje/operace): To zobrazuje ve sméru z vnitiku stroje. Podoba se Fixni soudasti,
ale zobrazuje pohybujici se/rotujici polotovar. Nastroje se kolem ného nepohybuji.

+  Komponenta stroje (Simulace stroje): Uzamkne pohled na uré¢itou komponentu stroje.
Pouzijte rozbalovaci menu pro vybér, ktera komponenta ma zistat béhem simulace
nehybna.

+  Rotacni a linearni osy nastroje (Simulace stroje/operaci) Zobrazeni se zafixuje na ndstroj a jeho
pohyb po zvolené ose.

[ L]
Ih

- Ukazat pozici

(K dispozici pro simulaci nastroje, operace a stroje)

Tato volba otevie dialog zobrazujici spojité sledovani pohybu osy a informace o aktudlnim
prvku. Posuvnik vam umoznuje explicitné pohybovat osami stroje. Dialog Ukazat pozici,
otevirany z listy Simulace stroje, miZe zobrazovat vic os, nez dialog Testovat stroj (ve Spravci
strojit), ktery zobrazuje pouze osy, které jsou k dispozici v kinematickém stroji. Dialog Ukazat
pozici v Simulaci stroje mtze také zobrazovat osu pohybu definovanou ve VMM nebo skriptem,
napiiklad osu Z601 podavace tyci.

Kdyz stisknete [+=Dalsi Prvek v dialogu Simulace, zobrazi se pro lepsi vizualizaci v dialogu
Ukazat Pozici osy, které se pohybuji zménou barvy svych hodnot a posuvnikd.
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Op 5im Rendering

OSB&kv @ 18

Show Position PP DAT o= D’{I%# - X
Flow | Tool | Operation | Type Time Feed Rate | Tool Position Tool Axis
||A.=cis|'v'love ||1}_1 ||— || 1.3043, 0.0000, 0.1965 ||1].[H}I}D, 0.0000, 1.0000
||F-!apid_ABC |||11 ||— ||-1.n953. 0.0000, 0.010D ||u.|m}. 0.0000.-1.000D
HAxis Mame Value Min Max
B1 -180.0000 | 180.0000
e
ciez
X1 86957 | [-1.2000
&
%
z
2102 D
z
£ >
O v ve v 7
.o Preskocit Neoznacené Op
O
»O

(K dispozici pro simulaci stroje, nastroje, operace a rychloposuvu)

Tato volba zkracuje dobu vykreslovani.

Funkce Preskocit neoznacené operace zachovava stav materidlu. To je obdoba nastaveni nékolika
spoustéct Start v Op.. Probéhne detailni simulace vybranych operaci; u nevybranych operaci se
materidl odebere skokové a simulace ptesko¢i na dalsi vybranou operaci, takze jsou vybrané
operace vzdy simulovdny ve spravném programu a stavu materialu.

Chcete-li u nevybranych operaci pfeskakovat odebrani materialu, jednoduse operace deaktivujte
misto zruseni jejich oznaceni a simulace programu probéhne jako by nebyly pfitomny.

0 = Analyzovat obrabénou soucast

(K dispozici pro simulaci rychloposuvu a operace) Eﬂ
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Poznamka: Pro pouziti m Analyzovat obrabénou soucast musite pred spusténim simulace
vybrat téleso.

Dialog Analyzovat Obr. Soudast obsahuje nékolik moznosti, jak ovéfit vysledné drahy nastrojt
na simulované soucasti. Je to snadny zpusob, jak ovéfit, zda na soucasti nejsou oblasti, které
nejsou obrobeny (Zménit zbyvajici Material) nebo zda néjaky fez neposkozuje soudast.

"‘ Ukazat Vice-Soucasti

: 3

TIkona Ukazat Vice-Soudasti je k dispozici v dokumentech definice stroje (MDD) podporujicich
Vice soucasti.

(K dispozici pro simulaci operace, nastroje a stroje)

Tato ikona se zobrazi, pouze je-li zvoleno Kopirovani Soucasti nebo pokud je zvoleno TMS

(Obrabéni na polohovacich oto¢nych stolech) s aktivovanym piepinacim tlac¢itkem Vice Soucasti.

Vice informaci o zdlozce Vice soucasti viz pfiruc¢ka Frézovdni nebo Obrdbéni na otocnych stolech
TMS).

V simulaci operaci je ikona Vice soucasti k dispozici, ale ve vychozim nastaveni je VYPNUTA. V
simulaci Stroje je ve vychozim nastaveni Vice soucdsti ZAPNUTO, ale lze ji vypnout.

Priklad VYPNUTYCH Vice soudasti

Je-li Ukdzat vice soucasti ZAPNUTO, jsou zobrazeny vSechny duplikované soucasti. Pii pouziti
Kopirovani Soucasti bude zkopirovana soucast i v§echny upinky. Pii Obrabéni na otocnych stolech
(TMS) bude soucast v upinkach kopirovana.
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Priklad ZAPNUTYCH Vice soudasti

Drahy obrabéni

(K dispozici pro simulaci néstroje)

[N}

Tato volba vam umozi zvolit, kolik drahy ndstroje zistane na obrazovce — 0%, 1%, 5% nebo
100% drdhy nastroje — pii pohybu nastroje po drdze ndstroje. Draha operace vykresli vzdy jen
jednu operaci. Draha obrabéni smaze piedchozi drahu ndstroje a za¢ne ptekreslovani, pokud
zastavite vykreslovani v jeho pribéhu a pak znovu spustite.

& Viditelnost komponenty stroje

®

(K dispozici pro simulaci stroje)

Tato volba otevie dialogové okno, které vam umoziuje fidit viditelnost komponent v souboru
sestavy stroje. Komponenty mizete fidit jednotlivé a/nebo podle skupin definovanych v
Sestaveni stroje. Symbol oka vam umozni komponenty skryt nebo zobrazit. Mazete také
nastavit ur¢itou uroven prithlednosti od @ (neviditelné) po 255 (neprthledné).
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Spravce Soucasti Stroje

Komponenty
D M azew Rezet ]

a1 #1

o 2 1

4 3 21

4 4 T

G h B101

i B Al

Prizvitniost

7 e

Wiblr Skuping | EEEL0

@ (& Neblokovat polotovar

44

(K dispozici pro simulaci stroje)

Neblokovat polotovar je rezim vykreslovani, ktery vykresli vSechna télesa upinek, ktera se
zobrazuji pted télesy polotovari jako prithlednd. To vam umoznuje vidét odebirdni materidlu na
télesech polotovart i pokud jsou ptred nimi néjaka dalsi télesa.

= Nacist stroj

(K dispozici pro simulaci stroje)
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Modely Sinn 0br Stroji 3]

=27 Instalaén Slofka [C:%Program Files\Gibbz\GibbsCahki 7 [ 0K ]
ﬁ Yertical Machinez —
ﬁ Wertical Macine MSM [ Zrusit ]

=1 Slofka Aplkace [C:ADocuments and 5 etingsal Users ! [Lléi'-.fatelské Slnika...l
ﬁ <Meni definovani Zadnp stroj:

=27 U#ivatelska Slofka [ \Pictures)
ﬁ <Meni definovani Zadnp stroj:

Tato volba vam umoznuje vybrat, ktery soubor sestavy stroje bude pouzit pro aktualni soucast.
Jakmile je vybrany, bude tento stroj pro soucast pouzivan automaticky, dokud nezvolite stroj
jiny. Kliknuti na Uzivatelska Slozka vam umoziiuje vybrat adresaf, ktery obsahuje soubory se
sestavami stroji. Vyberte stroj, ktery chcete pouzit, a kliknéte na OK.

Kontextova menu simulace

Zobrazit Cas
[ zz4 | Tim se nastavi zobrazeni ¢asu v poli Aktudlniho zobrazeni.

Zobrazit Op #
3 | Tim se nastavi zobrazeni ¢isla aktualni operace v poli Aktuadlniho zobrazeni.

Vykreslovaci smycka
Piehrava simulaci, dokud uzivatel nestiskne tlacitko Stop.

Nasledujici volby jsou pouze v rozbalovacich menu Simulace:

Ulozit do STL
Pouzijte tuto volbu pro ulozeni kopie simulace do souboru .stl pro pozdéjsi prohlizeni.

UloZit do Bitmapy

Pouzijte tuto volbu

pro ulozeni kopie Exportovat Bitmapu = B
simulace do C:vUsers\GibbsCAM User\DesktopiMultlevel Pockett) |
souboru s :
bitmapou. Tim se Sitka | 912 Vigka |TEE [#] Zachovat pomér stran Zruit

prekresli aktualni
stav se zadanym
rozlisenim a uloZi se

Zobrazit Mastoje  Pozadi Cemé v

jako obrazek.
Pamatujte prosim, Ze nékteré grafické karty nepodporuji ulozeni obrazku vétsiho nez
4000X4000.
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Vytvofit plosné téleso

Tato funkce pfevede aktudlni stav vykreslené simulace na plosné téleso. Plo$né téleso se v
pracovnim prostoru zobrazi jako prithledny objekt. Plosna télesa lze povazovat za jina plna
télesa: Lze z nich nacitat hodnoty, vytvaret profily, fezy a obrabét je. Jednim z pouziti plosnych
téles je, Ze je 1ze nastavit jako polotovar "pouze za tielem zobrazeni". Tedy nelze je pouzit jako
definici polotovaru pro vytvareni drahy nastroje, ale Ize je zobrazit pti vykreslovani. Definice
plosného télesa jako polotovaru muize byt velmi uzite¢na pro uklddani vykresleného stavu, takze
muiZzete okamzité pokracovat s dal$imi operacemi.

¥lastnost Plosného Télesa 3 )

Jméno Tilesa £s 1
511

K.omenkad

() Soutast Srriténi

{3 Upirka None

(=) Polabowvar

Priklad plosného télesa pouzitého jako polotovar.

Preskocit vyplachy

S volbou Preskocit vyplachy se nebudou béhem simulace zobrazovat zadné vyplachovaci pohyby,
pouzité ve vrtacich operacich. Vyplachy jsou stdle vytvafeny. Tato volba jednoduse zkracuje
dobu vykreslovani.

Neupinat do protivieten
Vypne generovani polotovaru v protivietenu. To simulaci urychli za tu cenu, Ze pfi prvnim

spusténi nebude v protivietenu pfesny polotovar. Neni k dispozici pro Simulaci néstroje.

Obnovit simulaci
Tato volba obnovi simulaci.

Vykreslovaci smycka
Tato volba aktivuje nekone¢nou smyc¢ku simulace.

Preskocit mezioperacni pohyby
Vypne zobrazeni meziopera¢nich pohybti. K dispozici pouze pro simulaci operaci.
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Graficka vzdalenost €el soucasti

Pro pouziti se souc¢astmi obsahujicimi vic nez jedno vieteno. Kdyz je aktivovano, vykresli
soucasné znazornéni nékolika vietene. K dispozici pouze pro simulaci operaci a standardni
Flash CPR.

Zobrazit rotujici soucast

Zobrazi prithledné téleso piedstavujici polotovar rotujici vysokou rychlosti, promitnuty ptes
polotovar protivietena. Toto prihledné zobrazeni se nazyva rotacni obrys. Tato volba je
uzite¢nad pro vizualizaci polotovaru, ktery je asymetricky nebo ma hluboké dutiny. Nehodi se,
kdyz je polotovar pouhym prostym orotovanym profilem, protoZe rotujici polotovar je stejny,
jako polotovar v klidu.

Zobrazit preskocené operace

Poznamka: PouZijte spolec¢né s aktivovanym Preskocit Neoznacené Operace.

Zobrazi aktudlni stav polotovaru pieskocenych operaci. Tento stav zahrnuje praci vykonanou
pieskocenymi operacemi, az do mista nepteskocené operace.

To se hodi pro zobrazeni jen nékolika operaci bez neobrobeného materialu preskocenych
operaci tak, jak budou vykresleny.

Zobrazit tipy pro rotace
Zobrazi zelenou Sipku do oblouku ukazujici smér otaceni.

Nahledy

Ucelem funkce “Nahledy” je graficky znazornit, sledovat, méfit a analyzovat vztah a umisténi
mezi zvolenym bodem A (rovinou) a bodem B (referenci). Tyto body lze nastavit na témér
jakoukoliv polozku definovanou ve stavajicim modelu stroje. MtiZete volit z rozbalovaciho menu
Stopa bud’ sledovani Vzdalenosti mezi body nebo sledovat Cestu, kterou se pohybuji.

Lze vytvofit nékolik kombinaci ndhledt a soucasné je zobrazit. Lze je odlisit pomoci Barvy stopy.
Pro aktivaci nebo deaktivaci nahledu zaskrtnéte nebo zruste zaskrtnuti policka. Pro apravu
nahledu na néj dvakrat kliknéte. Nahledy mtiZete importovat a exportovat jako soubory *. smd.

Soufadnice umisténi jsou béhem vykreslovani plynule aktualizovany a zobrazovany v dialogu
Nahledy. Linie Stop drahy jsou v pracovnim prostoru zobrazeny ve zvolené barvé. Linie
Vzdalenost také zobrazuji blok os na kazdém konci. K dispozici pouze pro simulaci stroje.
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Priklad nahledu

Vytvorit nahled

Nazev Pofatek R... OK @
4P s ROOT a

? Aktivni ndstroj pro kanél 1 O

Db stal

Dhr1

= MNéstroje

W GIBES TOOLPOS (1, 0)
Db r2

EOOROOO0O
©

©

ooooo

Stopa Vzdélenost v

@pesopy  EEL - ‘_@

Vypnuto
Mapfimit Cesta Redim pozice ndstroje  Pozice W

Simulace Stroje [/ B2 1
. : [Tad (X o &l
osB%Paiizds : 2 & O 6
m Umist&ni Pocatek Reference Stopa Barva “
(o ] e A [#] 42 7.4016,0.0000,5.2988  GIBESTOUCHOFF 2 P1 vzdélenostl |E|
Fres0sT [#]42-2.1718,0.0000,25.5125  GIBBSTOOLPOS (2, 1)  Néstraje  Cesta
&) 0,000, 0,0000,22.6531  P1 P2 veddlerostill  ~
< | [ | »

]
Postup vytvoreni nahledu

1. Kliknéte na ikonu Vytvorit ndhled v dialogu
Nahledy. Vysledek: Otevre se dialog Vytvorit
nahled.

2. Nastavte hladinu

Nastavte referenci

4. Nastavte nahled na drahu nebo na vzdalenost
(nebo na vypnuto)

5. Nastavte barvu

Kliknéte na OK. Dialog Vytvorit nahled se zavie.

7. Vratte simulaci na zacatek a spustte ji. V
pracovnim prostoru se zobrazi znacky drahy a
vzdalenosti. Data umisténi se zobrazuji v
dialogu Nahledy.

o

w

Vzorovy fez

Aktivuje/deaktivuje technologii MachineWorks SampleCut (vzorovy fez). Vzorovy fez je
technologicka funkce MachineWorks, ktera minimalizuje pouziti paméti pfi simulaci odebirani
materidlu na tkor ptesnosti. (Odebirdni materidlu je dosazeno pomoci 3D mtizky v prostoru
misto standardnich booleovskych funkci na plosném télese). To znamenad, Ze aplikace pouzije
pouze fixni ¢ast paméti pro vykresleni libovolné slozité drahy nastroje. To miiZe byt vyhoda
hlavné pro hustou drahu nastroje pro obrabéni ploch, kdy uzivatele obvykle dosahuji limitu
pameéti jejich pocitace.
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Nastaveni

Tato volba otevie prislusny dialog Nastaveni Simulace stroje. Zde jsou samostatné dialogy pro
nastaveni operace/nastroje a simulace stroje. (Rychlé obrabéni pouziva nastaveni dialogu
simulace operace/nastroje.) Ackoliv jsou oba dialogy v podstaté stejné, pouzivaji pro ulozeni
samostatné datové soubory. Podrobnosti o téchto preferencich viz dokumentace k Soubor >
Preference > Zobrazeni > Zménit nastaveni op/nastroj a Simulace stroje.

Nastroje

Nastaveni

Porozuméni tomu, jak spravné definovat ndstroje a pozice je zasadni pro dosazeni korektniho
vykreslovani Simulace obrabécich strojt. Tato sekce popisuje definici ndstroja pro Simulaci
obrabécich strojt.

Tato sekce vysvétluje, jak byla nastavena skupina nastroji jednoho stroje. Stroj je relativné
standardni dvouvietenovy multifunkéni (MTM) stroj s dvéma revolverovymi hlavami. MDD pro
tento stroj se postara o délku drzaku nastroje, takze uzivatel nebude muset vypocitavat
vzdélenost $picky (¢ela) nastroje od bodu upnuti. Hodnota Pouzit délku drzaku nastroje v MDD
muZe byt nastavena na X0, Y0, Z0, protoze bud pnuti je zndm a definovan v nastaveni Sestavit
stroj (viz dale). Soubor sestavy stroje byl definovan se v§emi komponentami odkazovanymi z CS
stroje (¢. 1v obrdzku dole). Hlava (revolver) je definovana v dialogu Pfidat soudast jako oto¢na
osa a bod otaceni (¢. #2 dole) je odkazovan z CS stroje. Poc¢atek nebo bod upnuti hlavy
(revolveru) pro nastroje (¢.3 dole) se nastavuje v dialog Nastaveni. Bod maze byt nastaven a
zobrazen kliknutim na tlac¢itka Z vybéru a Zobrazit.

Priklad nastaveni.
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Pfidat soucast EY =N E
bt Ay O Wl

@ Otoleni

Osa %0 YD zZ 0
Stfed w0 44132502 v 0033536 2 32414256

Omezeni

[T b4 lirvity Min |0 Max |0

Definice stfedu otaceni nastrojové hlavy (revolveru).

Mastaveni

Strojni Parametr

MTH -
Paoeet Skupin M astopu SkupMastroju
Poeet Souedsti

b ' y
F'n:-eétekVnetene.-"SkupinyNést|251.324E ||n.u335 ||435.?425 |
Zobrazit
gl ke e et gt it i s e et et

Bod upnuti nastroje na revolverové hlavé.
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Zde jsou popsany ¢tyfi zakladni nastaveni nastroji:
vnéjsi pramér frézovani a orientace Cela a vnéjsi
pramér soustruzeni a orientace ¢ela/vnitiniho
priméru. Obrazek napravo je piiklad nastrojové
hlavy, jak je zobrazena v Simulaci obrabécich strojt s
plné definovanymi ndstroji. Zaméfime se na ndstroje
#3 (vrtak na vnéjsi primér), #6 (Celni frézovaci
ndstroj pro frézovani zavitd, #13 (upichovaci nastroj)
a #20 (desticka orientovand na vnitini prameér).

Do ptiblizného umisténi kazdého nastroje byl
doplnén piiblizny bod znazornujici Pocatek
vietene/skupiny nastroju (také nazyvany pocate¢ni
bod), kdyz je dany nastroj v pozici pro obrabéni.
Kazda informace o posunuti nastroje je provedena
relativné k tomuto bodu. Pfi pohledu zpét na
obrazek mtizeme vidét zietelnéji, Ze se pocatek
vzndsi v prostoru pro nastrojovy drzdk nebo pro ¢elo
na revolveru (hlavé), podle pouzitého néstroje. Také
muzeme vidét, Ze plo$né orientované ndstroje bude nutné korigovat (offsetovat) v Xr pro
spravné umisténi, zatimco ndstroje orientované na vnéjsi pramér bude nutné korigovat
(offsetovat) v Z. Kromé toho bude nutné pouzit vSechny korekce nebo posunuti revolverové
hlavy.

Frézovaci skupiny nastroju

Ndstroje jsou pii obrabéni umistény ve frézovaci skupiné nastrojt, kdyz se nastroj stane
aktivnim obrabécim nastrojem. Ndstroj je umistén v lokaci definované nastavenim v Pocdatek
vietene/skupiny nastroju v dialogu Nastaveni.

Pro frézovaci skupiny nastroji by mél byt nastroj korigovan pouze v Z. Jsou dva zpusoby, jak
definovat korekci frézovaciho nastroje v Z. Jednim zptisobem je pouzit Z korekci nastroje z
dialogu nastroje, coz znamend délka mimo drzak plus vzdalenost, o kterou drzak néstroje
vy¢niva ze skupiny ndstroji. Druhym zptsobem je nechat simulaci obrabécich stroji vypocitat
korekce v Z s pouzitim délky nastrojového drzdku a “Délky mimo drzdk”.

Aby mohla simulace obrabécich stroji vypocitat Z korekci pro nastroje ve frézovaci skupiné
nastrojl, musi byt aktivovano nastaveni v MDD. Toto nastaveni se nazyva “Pouzit délku nastroje /
drzaku” a je to jedno z nastaveni skupin nastroji v MDD. Pokud je tato volba zatrZena, nastroj a
drzdk (je-li pouzit) jsou umistény tak, Ze nastroj a drzak vy¢niva z Cela vietene. Posunuti
(korekce) nastroje se aplikuje od této vychozi pozice. Pokud volba neni zatrzena, pak je stied
Cela/$picky nastroje zobrazen na Cele vietena, s posunutim o korekéni posunuti nastroje.

Frézovaci nastroje - celni

Abychom si vysvétlili ¢elni frézovani, pouzijeme jako ptiklad nastroj v poloze ¢. 6. Aby se $picka
nastroje dostala do spravného mista, musime pouzit korekci nastroje. Vzdalenost od bodu
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pocatku do stfedu upinaciho otvoru je 3omm nebo 1.181 palce. V dialogu Posunuti revolverové
hlavy zadame velikost korekce Xr -1.181.

Frézovani Nastroj g4

WE@I 0.500
& [emlde] ) ul ——
RARANN

1.200
Wt
AREAEAEN
L
TG1: 3 Rev. hlavs b £ Bt
Pazice E
. v :
(@) dizdk ndstroe (O udivalelikp O Zidng
]
Fréza v Wzd Méstroje od Didsku |1 2001|
~ DiEsk 1720 Kooek
Diuh D3k ceh |18
CAT 40
F'q‘?eg-; Délka
1. #) Dopfadu ) Dozadu
i ® Dopf O
173 [] MéstrcqID #

w
Matedidl Magdnoe Kabidoweé Téleso v
Komentsf

Pokud bychom nepouzivali funkci MDD, umoziiujici vypocet délky nastroje a drzdku, museli
bychom také zadat korekci Z. Délka nastroje z drzdku je 1.2 palce a drzdk ndstroje ma urcitou
délku. Museli bychom znat méfenou délku drzaku pro spravny vypocet korekce v Z. V dialogu
Posunuti revolverové hlavy bychom zadali velikost korekce Xr -1.181 a korekci Z 1.2+(mérena
délka) palce.

Frézovaci nastroje - Vnéjsi pramér

Abychom si vysvétlili frézovani na vnéj$im praméru, pouzijeme jako ptiklad nastroj v poloze ¢.
3. Aby se $picka nastroje dostala do spravného mista, musime pouzit korekci nastroje. V tomto
piipadé, pokud je dira pro drzdky vyrovndna na vnéjsim priméru, budeme muset korigovat
nastroj v Z. Vzdalenost od bodu poc¢atku do stiedu upinaciho otvoru je 50 mm nebo 1.9685
palce. V dialogu Posunuti revolverové hlavy zadame velikost korekce nastroje -1.9685 v Z.
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Frézovani Nastroj #5 1)
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Soustruznické skupiny nastroju

Ndstroje jsou piipojeny do soustruznické skupiny ndstroji béhem simulace obrabécich strojt
jako vysledek informaci z dialogu néstroje. Dialog nastroje obsahuje ¢islo skupiny nastroje a
pozici nastroje ve skupiné ndstroj. Zapnuti volby Ma Revolver v dialogu Nastaveni aktivuje
definici pozice nastroje. To umoziiuje sestavé stroje ulozit informace o pozicich nastrojt ve
skupiné nastroja. Kazda pozice je ocislovana a ¢islo pozice je ptifazeno do ¢isel pozic nastroji v
dialogu nastroj, aby byl kazdy nastroj zobrazen ve spravné pozici.

Ndstroj je ptipojen do skupiny ndstrojd, takze pokud je pozice daného nastroje piemisténa do
mista obrabéni, nastroj je v pozici upnuti nastroje dané skupiny nastroj. Tato pozice upnuti je
definovana pomoci nastaveni Pocatek vietene/skupiny nastroji v dialogu Nastaveni.

Velikost korekce nastroje z dialogu nastroje je pouzita pro upraveni pozice nastroje ve skupiné
nastroj z pozice upnuti nastroje. To znamena, Ze pokud jsou nastaveny velikosti korekce
daného néstroje na nuly, fidici bod nastroje (obvykle $pic¢ka desti¢ky ndstroje) je zobrazena v
pozici upnuti ndstroje. Obvyklé misto ve skupiné ndstroji pro pozici upnuti nastroje je roh
revolverové hlavy nejblize k vietenu, které bude adresovat skupina ndstrojit béhem obrabéni.
Velikost korekce nastroje slouzi pro polohovani $pi¢ky nastroje se spravnou korekci od pozice
upnuti nastroje, s ohledem na potfebnou délku a $itku drzdku nastroje a vSech redukci nebo
sestavy pohdanéného nastroje.
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o v

Soustruznické nastroje - vnéjsi prameér

Abychom si vysvétlili soustruzeni na vnéj$im primeéru, pouzijeme jako piiklad nastroj v poloze
¢. 13. Aby se $picka nastroje dostala do spravného mista, musime pouzit korekci nastroje.
Systém automaticky vyrovna $pi¢ku nastroje na piedni stranu vietene a nastavi korekce, takze
bod dotyku je spravny vzhledem k tloustce nastroje. Toto nastaveni nastroje je snadné,
jednoduse potfebujeme zadat délku drzdku nastroje, kterd je v tomto piipadé 4 palce. V dialogu
Posunuti revolverové hlavy jednoduse zaddme velikost korekce Xr 4.
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Soustruznické nastroje - vnitini primeér a celo

Abychom si vysvétlili soustruzeni na vnitinim praméru a cele, pouzijeme jako pfiklad nastroj v
poloze ¢. 20. Aby se $picka nastroje dostala do spravného mista, musime pouzit korekci
nastroje. Toto nastaveni nastroje je trochu komplikovanéjsi, protoze drzadk ndastroje posunuje
desticku v Z a vzdélenost od pocatku do stiedu upinaciho otvoru je 30 mm nebo 1.181 palce.
Drzdk je 3 palce dlouhy, takze zaddme Z korekci 3 palce a Xr hodnotu posunuti -1.181 palce
do dialogu Posunuti revolverové hlavy.
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Nastroje definované s nastrojovymi drzaky

Vsechny nastroje by mély byt definovany s drzaky, pokud ma byt nastroj pouzit v Simulaci
obrabécich stroj, takze je nastroj zobrazen pripojeny ke skupiné nastrojt.

Sdruzené skupiny a specialni drzaky

Pokud je néstroj sdruzeny nebo je pouzit specidlni blok drzédku, budete muset pouzit Posunuti
Revolverové Hlavy takze bude Simulace obrabécich stroji védét o zvlastnich pohybech, které
musi skupina nastroja provést, aby se $picka nastroje dostala do spravné pozice.
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Skripty

Skripty Simulace stroje

V Simulaci stroje je jednoduch4, ale vykonna funkce skriptovani/maker. Tato funkce vam
umoznuje vytvaret ptizptisobené pohyby Simulace stroje, které simuluji pohyb realného stroje.
Tyto skriptované makro programy (nazyvané “Skripty”) poskytuji zdroj pohyby, které neni zndm
nebo fizen v GibbsCAM do detailu potifebné pro zobrazeni realistické simulace pomocnych
operaci pro dany stroj. Takovym zptisobem muzete stravit tolik ¢asu, kolik bude nutné, pfi
vytvateni velmi podrobného a specifického typu simulace pomocnych operaci daného stroje,

napf. pro zobrazeni pohybu koniku a lunety a pro zobrazeni ptesného pohybu celisti ve
sklicidle.

Skripty Simulace stroje se v Simulaci stroje spousti vzdy, kdyz se pfi pfehravani operaci v
souboru VNC vyskytne pomocnd operace. Skripty Simulace stroje lze zavolat i pfimo pies piikaz
v komentatich Na zac¢atku operace nebo Na konci operace v Pomocnych datech kterékoliv operace

(napf. dodatek). Soubory se skripty by mély byt umistény do slozky modelu stroje, do podslozky
s nazvem “scripts”.

Operace #1 Pomocny EX[C)[=

F.omentar Op.

Pomocna Data
MaZadatku Op.

MakKonci Op. ||
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Dperace #1 Hrubowani
Wn&jEl Priimér
Zpét & Vpred Dopfedu
Obrabét Stranw <+ Obrabét Dalé Stranu

4.1

Tvp Hrubovwéni Soustruzeni
Hloubka Fezu 01 i

T e T T I T g e ¥
K.omentar Operace

Pomocha D ata

Ma Zadatku Operace Ma K.onhci Dperace

Skripty Simulace stroje jsou interpretované, coz znamena, Ze textovy soubor, obsahujici pfikazy
skriptu bude ¢ten a analyzovan postupné (s vyjimkou podminénych ptikaz) v okamziku
vykonani. Kazdy ptikaz skriptu zptisobi akci Simulace stroje. Skriptovaci jazyk Simulace stroje
podporuje lokdlni a globalni proménné, jednoduché matematické operace a ptikazy podminéné
logiky. Skriptovaci jazyk nerozlisuje velikost pismen.

Typy skriptt
Existuji ¢tyfi razné typy skripti:

Pocatecni skript pomocné operace

Tento skript se spousti, kdyz se vyskytne pomocnd operace stejného nazvu na zacatku prvniho
prvku drahy pomocné operace. Tento typ skriptu je “jednordzovy”, kde jsou vSechny ostatni
pohyby Simulace stroje pozastaveny, a skript je vykonan sériové. Spoustéci skripty jsou ulozeny
v podslozce /scripts/startscript. Seznam téchto skript se nachdzi v Nazvy skriptt
pomocnych operaci simulace obrabécich stroji

Koncovy skript pomocné operace

Tento skript se spousti, kdyz se vyskytne pomocnd operace stejného nazvu na konci posledniho
prvku drahy pomocné operace. Tento typ skriptu je “jednordazovy”, kde jsou vSechny ostatni
pohyby Simulace stroje pozastaveny, a skript je vykonan sériové. Koncové skripty jsou ulozeny v
podslozce /scripts/endscript. Seznam téchto skriptii se nachazi v Nazvy skripti pomocnych
operaci simulace obrabécich stroji

Explicitni skript

Tento skript je spoustén, kdyz je skript explicitné zavolan piikazem postskriptu v jakékoliv
operaci GibbsCAM, tj. pomocnd data Na Zacatku Operace nebo Na Konci Operace. Tyto skripty se
spousti pii spousténi operace, je-li RunScript v poli Na Zacatku Operace nebo na konci operace,
pokud je RunScript v poli Na Konci Operace (jak je popsano v sekci Ptikazy PostScript). Tyto
skripty jsou ulozeny v podslozce /scripts.
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Implicitni skript

Tento typ skriptu se ve vychozim nastaveni spousti na urcitych kli¢ovych bodech v simulaci
stroje. Sem aktudlné patfi StartSim_script, Reset_script, (spusti se po kliknuti na tlac¢itko
pievinout) a Toolchange<N>_script, kde N je ¢islo skupiny ndstroje (napi. "Toolchange3_script”
bude spustén, pokud TG3 narazi na vyménu nastroje). Kromé toho existuje dal$i implicitni
skript, Zac¢atek operace, "StartOp_script”, ktery je spustén na zacatku kazdé operace, pokud je
operace operaci pomocnou, je skript pomocné operaci spustén PO StartOp. Tyto skripty jsou
spoustény jako jednorazové skripty u prvku, ktery obsahuje piikaz ke spusténi skriptu. Tyto
skripty jsou ulozeny v podslozce /scripts.

Nazvy skriptli pomocnych operaci simulace obrabécich stroju

Skripty Simulace obrdbécich strojt, které jsou spoustény jako vysledek pomocnych dat v
programu (tedy skripty zac¢dtku, konce a ¢asované skripty) pouzivaji "zdkladni ndzev" pomocné
operace s piiponou _script. Nerozli$uji mald a velka pismena, ale doporu¢ujeme pouziti
velkych pismen jako na obrazku v zajmu citelnosti. Pro pomocné operace s riznymi podtypy,
napi. LoadSpindleBarFeed_script a LoadSpindleRobot_script, lze hlavni typ pomocné
operace pouzit pro jakykoliv podtyp. Pokud je pfitomen dil¢i typ skriptu, bude pouzit misto
skriptu hlavni pomocné operace.

Mate-li vlastni pomocné operace (tedy pomocné operace, které nejsou ve stavajicim seznamu,
protoze byly vlozeny uZivatelskym VMM), "zakladni nazev" pomocné operace naleznete ve
Spravci operaci (je to ¢ast typu operace za posledni teckou), nebo miize uzivatel pozadat
oddéleni postprocesord o podrobnosti o svych pomocnych operacich v konkrétnim VMM.

Aktudlni seznam nazvi skriptt Pomocnych operaci nasleduje.

LoadSpindle_script 1 UnLoadSpindle_script +
LoadSpindleManual_script UnLoadSpindleManual_script
LoadSpindleAutoBarFeed_script UnLoadSpindleAutoChuck_script
LoadSpindleAutoChuck_script UnLoadSpindlePartCatcher_script
LoadSpindleBarFeed_script UnLoadSpindleGripper_script
LoadSpindleBarPull_script UnLoadSpindleRobot_script
LoadSpindleSubSpinPull_script UnLoadSpindlePartDrop_script
LoadSpindleRobot_script UnLoadSpindlePushOut_script
TailstockIn_script +

SubSpindleOnPart_script
TailstockOut_script

SubSpindleReturn_script
PosTailstock_script +
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PartShift_script 1
PartShiftManual_script
PartShiftAutoChuck_script
PartShiftBarFeed_script
PartShiftAutoBarFeed_script
PartShiftBarPull_script
PartShiftSubSpinPull_script
PartShiftRobot_script

SteadyRestIn_script 1
SteadyRestOut_script 1
PosSteadyRest_script t

CatcherIn_script 1
CatcherOut_script +
PartIndex_script 1
MoveTool_script t
AllStop_script T
MachMode_script

T oznacuje hlavni typ pomocné operace

Prikazy

Skriptovaci jazyk obsahuje nasledujici skriptovaci piikazy:

MoveTo

GoTo

SetPos

Piekreslit

Delay

Load

Tento ptikaz pohne (animuje) télesa ve sméru jejich os do polohy se zadanym
poctem animacnich krokt. Tento piikaz miize ovladat vice téles zaroven.
Zadané osy se budou pohybovat soucasné.

MOVETO [Z102] [Z901] -50 STEP 1@ DELAY 50
Piikaz presune télesa “Z102” a “Zgo1” ve sméru jejich os o -50 jednotek v 10
krocich s prodlevou 50 milisekund mezi kroky.

Tento piikaz staticky premisti ("teleportuje”) télesa do nového osového
umisténi. Tento piikaz mizZe ovladat vice téles zaroven. Zadané osy se budou
pohybovat soucasné.

GOTO [z102] [Z901] ©

Tim se pfemisti téleso “Z102” a “Zgo1” do jejich polohy “o”.
Tento piikaz pracuje stejné jako GoTo, ale na konci nema ptekresleni.
Tento ptikaz spusti prekresleni.
Zptisobi prodlevu o zadany pocet milisekund.

DELAY 500
Zastavi systém na pal sekundy.

Nacte soucast pro zadané téleso P. MtiZe to provést neviditelné, je-li zadano
volitelné “Vis o”.

LOAD P1 VIS ©
Cast 1je nactena neviditelné
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Unload

SetVis

SetPartVis

SetVar

ChangeTool

Reparent

Odebere soucast, ktera je umisténa jako zadané téleso P

Tento piikaz nastavuje viditelnost jednoho nebo nékolika téles. PouZijte @ pro
neviditelnost, 1 pro prisvitnost a 2 pro neprithlednost.

SETVIS 7101 Y101 2
Nastavi télesa “Z101” a “Y101” jako viditelna.

Zobrazi nebo skryje soucast

Tento piikaz definuje proménnou a nastavuje jeji hodnotu.

SETVAR #INITDIST = 5.1
Proménna #InitDist je definovdna a nastavena na hodnotu 5,1. Je to v
jednotkach soucasti.

Tento pfikaz méni nastroj. Je obvykle pouzivan pro stroje s ATC pro pfesnéjsi
vykresleni vymény nastroje. Obvykle dochdzi k vyméné nastroje tésné pred
operaci. Pokud skriptujete pohyb ATC do vychozi polohy néstroje a zpét k
soudasti, systém (ve vychozim nastaveni) vyméni pouze novy ndstroj tésné
pied zacatkem nové operace. Tento pfikaz vdm umoziuje vynutit vykresleni
nového nastroje v ptihodnéjsi dobu.

Tento piikaz pfifazuje vlastnika soucasti télesu P, takze ho Ize pfesunout.
Efektivné "ptipojuje” soudast k télesu (rodicovské téleso k zadanému télesu P),
takze pokud se toto téleso pohne, soucast se pohne s nim, jako napiiklad kdyz
protivireteno vyjme soucast z hlavniho vietene.

REPARENT P1 P2

Prifadi vlastnictvi soucasti v P1 k télesu P2 a jeho télesu predchozimu

bl

("rodici

Podminéné prikazy

Skriptovaci jazyk obsahuje nasledujici pfikazy podminkové logiky.

IF

ELSE

ENDIF

Podminkové vyrazy (ovéfeni v piikazu IF) podporuje pouze rela¢ni operatory (<,<=,>,>=,=,<>),
ale levé a pravé strany mohou byt komplexni aritmetické vyrazy.

Ladici prikazy

Print Tento piikaz vypise obsah <objektu> do statistické konzole Simulace obrabécich
<objekt>  stroji (Nastaveni simulace obrabécich stroji -> Statistika... zatrhavaci ramecek). Jako
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PrintLn
<objekt>

<objekt> muze byt pouzit bud textovy fetézec nebo skriptovaci vyraz.

PRINT "POLOHA OSY Z: "

PRINTLN %Z
Vystup skriptovaci konzole: Poloha osy Z: -43.002149

PRINT "POLOHA KONIKU OFSETOVANA OD CILOVE SOURADNICE Z-
OPERACE: "

PRINTLN %7901 - @ZPOSITION
Vystup skriptovaci konzole: Poloha koniku ofsetovana od cilové souradnice z-
operace: 26.0

Tento piikaz vypise obsah <objektu> do statistické konzole Simulace obrabécich
stroj (Nastaveni simulace obrabécich stroji -> Statistika... zatrhavaci ramecek). Jako
<objekt> muaze byt pouzit bud textovy fetézec nebo skriptovaci vyraz.PrintLn vlozi
za <objekt> posun na dalsi fadku, zatimco Print to neudéla.

PRINTLN "TOTO JE ZKOUSKA."
Vystup skriptovaci konzole: Toto je zkouska.

PRINTLN 100 * -100
Vystup skriptovaci konzole: -10000

PRINTLN "V RESETOVACIM SKRIPTU"
PRINT "Z102 = " %Z102

PRINTLN "A (Z102 + 18) * 2 - 150 = " (%102 + 10) * 2 - 150

Vystup skriptovaci konzole:
V resetovacim skriptu Z102 =0 a (Z102 + 10) * 2 - 150 = -130

O prikazech a prekresleni

Obrazovka neni automaticky piekreslena po kazdém piikazu skriptu. Chovani je nasledujici:

GoTo a MoveTo provedou pfekresleni na konci pfikazu. MoveTo miiZe provést nékolik
prekresleni, je zabudovano jedno po kazdé obrazovce, kterou piikaz automaticky vytvofi.

SetPos, SetVis, Load, Unload, Reparent, ChangeTool, SetPartVis mohou zménit graficky stav
simulace, ale po jejich dokonceni neni automaticky provedeno ptekresleni. To umoziuje
uzivateli provadét kompozici scény s vice prikazy a pak zobrazit vysledky pomoci Redraw
(Piekreslit), kdyz je scéna pfipravena.

GoTo, MoveTo a Delay mohou provést automatické piekresleni na zacdtku piikazu, pokud
se zménil graficky stav od posledniho ptekresleni. To by bylo spusténo ptikazy SetPos,
SetVis, Load, Unload, Reparent, ChangeTool nebo SetPartVis.

Operatory

Skriptovaci jazyk obsahuje nasledujici matematické operdtory:
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+ (znaménko plus)
Provede soucet proménnych na obou stranach +.

- (znaménko minus)
Provede odecteni proménné napravo od - od proménné nalevo od -.

* (znaménko nasobeni)
Vynasobi proménné na obou stranach od *.

/ (znaménko déleni)
Provede vydéleni proménné nalevo od / proménnou napravo od /.

() (zavorky)

Zavorky slouzi k ur¢ovani poradi operaci.

Promeénné

Skriptovaci jazyk podporuje lokalni, globalni a operaci definované proménné. Mistni proménné
jsou definovany, pouzivany a zaméfeny interné na MS Script. Globalni proménné jsou
definovany bud ve skriptu nebo jako soudast globalné dostupného prostiedi, které je vytvoieno
a spravovano dynamicky Simulaci obrabécich stroj. Operaci definované proménné piedstavuji
data pomocnych operaci, které jsou zadavany uzivatelem pfii vytvaieni pomocné operace (napf.
ZPosition).

* Lokalni proménné maji tento format:
#nazevproménné

*  Globalni proménné, které jsou pouze pro ¢teni (read-only) maji nasledujici format:
&ndzevproménné (napt.: &MMnaJlednotkySoucdsti)

Nasleduje seznam dostupnych definovanych globalnich proménnych.

Proménna Data

&PartUnit (jednotky

vy . o=metrické, 1=imperidlni
souddsti)

&OpType (typ o=frézovani, 1=soustruzeni, jakdkoliv jina hodnota=nic

operace)
Frézovani: o=vrtani, 1=kontura, 2=kapsovani, 3=frézovani zavita,
&OpSubType 4=frézovani ploch, jakdkoliv jind hodnota=nic
(podtyp operace) Soustruzeni: o=kontura, 1=hrubovani, 2=z4vitovani, 3=vrtani,
4=pomocné operace, jakakoliv jind hodnota=nic
&OpToolGroup
(skupina nastroji
operaci)
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Proménna

&ToolType (typ
nastroje)

Data

o=frézovani, 1=soustruzeni, jakdkoliv jind hodnota=nic

&LToolOffset (L
korekce nastroje)

&MMToPartUnits
(MM jako jednotky
souddsti)

&P10ffsetZ (P1
korekce 7)

&P20ffsetZ (P2
korekce 7)

Globalni proménné mohou byt také definovany uzivatelem. Jejich format je nasledujici:

$ndzevproménné (napt.: $calcvarl)

Proménné hodnot os, které jsou pouze pro ¢teni, maji tento format:

%ndzevproménné (napiiklad %X102, ktery vrati aktualni pozici osy X vietene 2.) Pro
nastaveni hodnoty osy pouzijte ptikaz SetPos.

Operac¢ni proménné maji tento format:

@ndzevproménné (napiiklad: @ZPosition)

Ndsleduje seznam dostupnych definovanych opera¢nich proménnych.

Proménna Data pomocné operace Komentar
@USERFLOW "UserFlow"
@USERWORKPIECE "UserWorkPiece"
Piitomnost a obsah tohoto pole
@MOVESTOOL "MovesTool" nam fika, Ze tato operace
pohybuje nastrojem
Pfitomnost a obsah tohoto pole
@ATHOME "AtHome" nam fika, Ze je tato operace v
zakladni poloze
Prit t a obsah tohoto pol
@STARTOFFPART "StartOffPart" PILOTRNGS: @ obsali toNoto pote

nam fikd, Ze tento ndstroj

8o




Skripty

Proménna Data pomocné operace Komentar
zac¢ind "mimo soucast"
Piitomnost a obsah tohoto pole

@ENDOFFPART "EndOffPart" nam fika, Ze tento nastroj konci
"mimo soucast”
Piitomnost a obsah tohoto pole

@CSORIENTS “CSOrients" o i o e
soucast/nastroj

@ORIENTA "OrientA” chsahie ortentaci

@ORIENTC "Orientc" chsahe orteniect ¢

@TIME "Time"

@FEEDRATE "FeedRate"

@FEEDDIST "FeedDistance"

@ZCLEARANCE "ZClearance"

@XPOSITION "XPosition"

@ZGRIP "ZGrip"

@ZRETRACT "ZRetract"

@XDROP "XDrop"

@ZDROP "ZDrop"

@FROMWORKPIECE "FromWorkPiece"

@TOWORKPIECE "ToWorkPiece"

@ORIENTATION "Orientation”

@CSYNCHED "CSynched"

@WITHPART "WithPart"
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Proménna Data pomocné operace Komentar
@ZINITFACEPOS "ZlnitialFacePos"
@ZPOSITION "ZPosition"
@AFTERSHIFT "AfterShift"
@OPENCOLLET "OpenCollet"
@SPINDLESPEED "SpindleSpeed"
@SPINDLEON "SpindleOn"
@FORWARD "Forward"
@SHIFTORIGIN “ShiftOrigin”
@PARTSHIFTDIST "PartShiftDistance"
@SUBINUNLOAD "SublnUnload"
@PARTINMAIN "PartinMain"
@PARTINSUB “PartinSub"
@MAINLOADED "MainLoaded"
@TOOLGROUP "ToolGroup"
@NEWPOS "NewPos"
@XNEW "XNew"
@XVALUE "XValue"
@ZNEW "ZNew"
@ZVALUE "ZValue"
@CSSPINDLEZX "CSSpindlezX"
@TOOLTIP "ToolTip"
@AUTOREMOVE "AutoRemove"
@TORQUESENSING "TorqueSensing"
@TORQUEVAL "TorqueVal"
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Proménna Data pomocné operace Komentar
@PULLBACK “PullBack"

@SPINUNLOADED "SpinUnloaded"

@FULLRETURN “FullReturn”

@POSTSX "PosTSX"

@POSTSZ "PosTSZ"

@MACHMODE "MachineMode"

@XCLEARANCE "XClearance"

@STEADYRESTNUM "SteadyRestNum"

@ZGRIP_ALT "ZGripAlt" Vypoctend hodnota
@ZCLEARANCE_ALT "ZClearanceAlt" Vypoctend hodnota
@PARTSHIFTDIST_ALT "PartShiftDistAlt" Vypoctena hodnota
@LATHEMODE “LatheMode" Piepnuti do rezimu soustruzeni
@RECREATEOP "RecreateOp" Tim se obnovi operace

Prikazy PostScript

Skripty simulace obrdbécich stroji podporuji ptikazy, které jsou zadany ru¢né do postskriptu
(pomocnd data Na zacatku operace nebo Na konci operace) nebo jsou obsaZzeny v Pomocné operaci
Piidat G-kod. Mezi tyto piikazy patii:

SETVAR (<NAZEVPROMENNE >=<HODNOTA>)
RUNSCRIPT (<NAZEVSKRIPTU>)

Pamatujte prosim, Ze SetVar lze pouzit pouze pro globalni proménné a nesmi byt pouzita
piedpona globalni proménné ‘s’

Byl vytvofen skript s ndzvem MoveWAxis_script.txt a chcete ho volat po
operaci 3. Tento skript vyzaduje nastaveni proménné s nazvem $h na 100.V
operaci 3 je editovano pole Na konci operace, aby obsahovalo nasledujici.

SETVAR(H=100)

Priklad

RUNSCRIPT(MOVEWAXIS)
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Operace #3 Kontura "=
Pomocna Data
Ma Zacatku Op
=]
[~
Ma Kond Op
Setvar(h=100) ]
RunScript{Movei Axis)| LI

Editor MDD

Dokumenty definice stroje - MDD

+ Délka frézovaciho nastroje je ovliviiovdna nastavenim MDD nazyvanym “Pouzit délku nastroje
/ drzaku”. Pokud je tato volba zatrZena, ndstroj a drzdk (je-li pouzit) jsou umistény tak, ze
nastroj a drzak vy¢niva z Cela vietene. Posunuti (korekce) nastroje se aplikuje od této
vychozi pozice. Pokud volba neni zatrzena, pak je stfed ¢ela/$picky ndstroje zobrazen na
Cele viretena, s posunutim o korek¢ni posunuti nastroje.

+ Limity os, definované v MDD jsou vyuzivany funkci Sestaveni stroje a Simulace obrabécich
stroja.

VMM

Pomocné osy definované v VMM

Prosttednictvim ptizptisobeni, VMM nyni mohou podporovat definici a polohovani os, jako je
protivieteno, v programu, ktery je zaloZen na standardnim chovani pomocnych operaci. To
umoznuje, aby pohyby, které nejsou vysledkem obrabécich operaci, byly fizeny Simulaci stroje
bez nutnosti pouziti skripti pro osy. VMM definuje pohyb os pro pomocné operace, které zavisi
na piitomnosti os definovanych v modelu stroje. Pokud se osy nachdzi v modelu stroje, simulace
stroje s témito osami pohne vzdy, kdyzZ se vyskytne pomocna operace, ktera tyto osy ovlada.
Tyto nové definované osy budou sledovany interné v GibbsCAM a fizeny Simulaci stroje. Tak lze
naprogramovat standardni pohyby pro pomocné operace bud genericky nebo specificky pomoci
VMM a vysledny pohyb probéhne v Simulaci stroje s nebo bez pouziti privodniho skriptu
Simulace stroje. Kromé toho mtize VMM specifikovat, Ze souc¢dst ma byt v pomocné operaci
osvojena. To umoznuje plynulé a synchronizované piedani soucasti z jednoho vietene do
druhého bez pouziti specialnich skripta.

Pamatujte prosim, Ze jsou nezbytné aktualizace VMM, aby Simulace stroje fungovala spravné na
vicevietenovych strojich, protoze skripty nemohou zpracovavat pohyby protivietena.
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Nelze ménit vzorovy VMM, umistény v instala¢ni sloZce, ktera je pouze pro ¢teni
(vychozi C:\Program Files*\CAMBRIO\GibbsCAM\<verze> ).

Uzivatelskd VMM jsou ve vychozim nastaveni umisténa v globalni datové slozce
(vychozi C:\ProgramData\CAMBRIO\GibbsCAM\<verze> ). Pro pfistup muizete
pouzit Moduly > Systém > Vyhledavac cesty > Slozka VMM vsech uzivateld.
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Konvence

GibbsCAM dokumentace pouziva dva specidlni fonty pro zndzornéni textu na obrazovce a
stisknuti klaves nebo pouziti mySi. Ostatni konvence v textu a grafice se pouzivaji pro
zbéznou informaci, pro potlaceni nerelevantnich informaci nebo pro oznaceni odkaz.

Text

Text na obrazovce. Text s timto vzhledem oznacuje text, ktery se zobrazuje v GibbsCAM nebo na
monitoru. Typickym pfikladem je tlac¢itko nebo textovy dialog.

Stisknuti klavesy/mys. Text s timto vzhledem oznacuje stisknuti klavesy nebo pouziti
mysi, naptiklad Ctr1+C nebo kliknuti pravym tlacitkem.

Kod. Text s timto vzhledem indikuje kéd v programu, jako jsou napiiklad fadky v makru nebo
blok G-kodu.

Grafika

Nékteré obrdzky jsou upravené pro potlaceni nerelevantnich informaci. “Utrzena” hrana
znamenad zamérné vynechdni. Cast obrazku mize byt rozmazand nebo zamlzena pro zvyraznéni
popisované polozky. Naptiklad:

Multilevel Pocketvne i=5EEED < |
Vaecbecné | Komentafe | Prefersnce obrdbéni | Nastaveni Stoie L4 R ! j 01 T
Soi | Vetikaini frézovac certrum se 5 osami - Otevit 7

Pracovni proster | MezioperaZni pozice | Pokrodilé néstroje

0.6

T +

£ 1594 93

160 @),

Popisky na obrazku jsou obvykle ocislované (viz vy$e) a nékdy obsahuji i zelené krouzky, Sipky
nebo spojnice pro zaméfeni pozornosti na urcitou ¢ast obrazku.

—

1835 OJ
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Index

Alert Types, of collisions 13
At End Op 73
At Start Op 73

Axis
auxiliary, def. by VMM 84
Defining and assigning 10

Axis Limits 56, 84
Axis motion, of Utility Ops 84

Bitmap 62
Body Chord Height 12
Build Machine 6

ChangeTool command 77-78
Circular Threads 15
Collision events 55-56

Collisions 12
Alert Types 13

Components
Component Groups 13

CPR
Current Display 47
Next Operation 48
Play 47
Speed Control 48

Create Facet Body 63
Current Display box 47
Cut Color Mode 54

Cut Part Chord Height 11
Cut Part Rendering 6

Datum point 66-68

Delay 78

Delay command 76

Delay, in MoveTo 76

Don"t Preload Subspindles 63

Explicit Script 74

Flash CPR 6

Ganged Tools 72
GoTo 78

GoTo command 76
Gouge Tolerance 13

Graphic Part Face Distance 64

Has Turret 70

Implicit Script 75
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Index: Inter-Operation Moves - SetPartVis command

Inter-Operation Moves 6

Length Out of Holder 68
Load command 76, 78
Load Machine 46

Machine assembly 13

Machine Component Objects 13

Machine Mode 6, 46
Machine Sim 6, 45
Machine Tool 6

MDD 10, 84

Moves, intra-operation 10
MoveTo 78

MoveTo command 76, 78

Next Operation
Render 48

Non-Cutting simulation 54

Non-machine components 13

Op Color Mode 54
OpenGL 44

Part Mode 6

Part Sim 45

part station 10
Pivot distances 10

Play (CPR) 47

Play button 47
Plug-Ins menu 6
Postscript 73, 83
Preferences 66
Prim 1 55

Prim 2 55

Print command 77

PrintLn command 78

Record Video
button in Simulation palette 48

Redraw command 76
Reload Simulation 63

Render 62
Play 47

Render Control 44
Menu 47

Render Loop 63
Rendering colors 55
Reparent 78

Reparent command 77
Rotary axes 10

Rotary Hints in Sim 64
Run Mode 44-45

Sample 65

Scripting 73-76, 84
Conditionals 77
Operation Variables 79-80
Operators 78
Redraws 78
Utility Op Script Names 75
Variables 79

Scripts, types of 74
Select machine assembly 62

SetPartVis command 77-78
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Index: SetPos command - Watches

SetPos command 76, 78
SetVar command 77
SetVis command 77-78
Show Op 62

Show Rotary Hints 64
Show Skipped Ops 64

Show Spinning PartSpinning Part
Show in Sim 64

Show Time 62
Simulation 42

Skip Interop Moves 63
Skip Pecks 63

Skip unselected Op 58
Skipped Ops, in Sim 64
Speed Control slider 48
Spindle, part holding 10
Spindle/ToolGroup Origin 66-68, 70
Step Forward (CPR) 47
Steps Per Update 11
STL 62

Stop (CPR) 47, 52

Table, axes and 10
T™S 7
Tolerance, of collision settings 13

Tool
Display 44
invisible, transparent or solid 45

Tool Display 45

Tool Holder Length 66

Tool Holders 72

Tool Motion on Target Body 54
Tool Movement 6

Tool Offset
Lathe 70

Mill 68
Tool Sim 45-46
Toolchanges 10
ToolGroup 10
Tools, defining 66
Trace From Run 60
Trace Operation 60
Turret Shift 72

Unload command 77-78

Use Tool / Holder Length 84

from MDD 68

Use Tool/Holder Length 66

Utility Data 73

Utility Op End Script 74
Utility Op Start Script 74
Utility Operations 84

Variables
Global 79
Global, user defined 80
Local 79
Operation 80

Video, outputting 48
VMM 84

Watches 64
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