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Uvod do 5 os plynule

Uvod do 5 os plynule

Gratulujeme vam k ndkupu GibbsCAM 5 os plynule a vitejte v dokumentaci 5 os. Tento manual
pokryva popis a pouziti modulu 5 os plynule.

Pied pouzitim dokumentace nebo produktu 5 os plynule velmi doporuc¢ujeme piecist Zacindme
s GibbsCAM a Produk¢ni frézovdni a seznamit se s modulem GibbsCAM Produk¢éni frézovani a
praci s télesy.

Modul 5 os plynule vyZzaduje modul 2.5D Télesa nebo SolidSurfacer a také 4 osy/s5 osy
postprocesor. Pro pouziti 5 os plynule musi byt aktuadlni MDD typu pro Frézovani,
Frézovani/Soustruzeni nebo MTM.

O 5 osach plynule

Modul 5 os plynule mtiZete pouzit pro snadné vytvoifeni témér jakéhokoliv typu 5 osé drahy
nastroje. Strategie vypoctu drahy nastroje zahrnuji plochy, trojuhelnikovou sit, dratovy model a
tiiskové (Swarf) obrabéni.

Modul 5 os vdm umoznuje inteligentné naklanét nastroj s vyuzitim fady rtiznych naklapécich
strategii. Podporovany jsou vSechny zakladni typy stopkovych fréz, véetné celnich, kulovych,
zaoblenych, konickych a s konvexni $pickou, a také podiezavaci nastroje jako jsou drazkovaci a
rybinové nastroje. Kuzelové a osazené diiky jsou podporovany pro vSechny pouzitelné frézovaci
nastroje.

Provétrovani kolizi/podfezani pro vSechny ndstroje zahrnuje feznou délku, diik, prifez i drzak.

Vsechny kontroly kolizi se provadi vi¢i fidicich plocham a v§em dal$im kontrolnim plocham. 5
os plynule vam pomaha zvolit spravnou strategii vyjeti pro danou situaci.

Modul 5 os plynule podporuje obrabéni 3, 4 a vSemi 5-ti osami. UmozZiiuje vam nastavit omezeni
obrabénych oblasti a ovladat thly nastrojt.

Pouziti 5-os plynule v GibbsCAM

Nastaveni soucasti

Pro pouziti funkci 5-os plynule musi byt aktualni MDD typu ur¢eného pro Frézovani,
Frézovani/Soustruzeni nebo MTM. Protoze modul GibbsCAM 5-os plynule miiZe generovat 3-
osou, ale i 4-osou nebo 5-osou drahu nastroje, nevyzaduje, aby mél dokument definice stroje
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Uvod do 5 os plynule

(MDD) oto¢né osy. Vétsina funkci v modulu 5-os plynule je nicméné navrzena pro stroje s
jednou nebo dvéma oto¢nymi osami.

@ Ulozit Kopii — Varovani

Soucddsti s 5-ti osou drahou nastroje v této verzi:

UPOZORNENI: Nedoporu¢ujeme pouzivat Ulozit Kopii do verze GibbsCAM
12 nebo starsi. Tento typ drdhy nastroje z aktudlni verze nemusi byt pfi
Ulozit Kopii uchovan a tak nemusite byt ve starsi verzi schopni pouzit Prepis,
simulaci nebo generovat kod.

Vytvareni drahy nastroje

5-os plynule doplni dalsi obrabéci funkci do listy Obrabéni (CAM) palette — a to velmi
vykonnou.

=

5-osy proces kombinuje jeden ndstroj ze seznamu nastrojt s ikonou funkci 5-osého obrabéni z
listy Obrabéni. Jako u vSech ostatnich procesd, kliknuti na tlacitko Vykonej vygeneruje novou 5-
osou operaci a tlacitko Prepi$ piepravuje stavajici operaci.

Konverze drahy nastroje

Muzete pouzit Modifikdtor operace, Konverze 5-osé drahy nastroje, pro provedeni trvalych zmén
do 5-o0sé operace. Pii kazdém piepsani 5-osé operace je modifikator pouzit znovu. Nejc¢astéjsi
pouziti je ptevod 3-osé vstupni drahy ndstroje na 5-osou drahu nastroje s automatickym
zkontrolovanim kolizi a ndklonem pro pouziti mnohem krats$iho nastroje v drzaku nastrojt.

Konverze 5 osé drahy néstroje se chova, jako kdyz je nastroj kulova fréza bez
ohledu na skute¢ny nastroj pouzity pro generovani vstupni drahy nastroje. Je to
kvali tomu, Ze konverze drahy nastroje mtiZze modelovat polohu nastroje pouze s
pouzitim vstupni drdhy ndstroje a radiusu nastroje. Proto je pouzit bod dotyku
$picky ndstroje pro vypocet sttedu virtudlniho ndastroje a kolem tohoto

@ vypocteného stiedu se nastroj pak naklani.

Pokud ma skute¢ny ndstroj vétsi primér nez nastroj, ktery byl pouzit pro
vytvoreni vstupni drahy nastroje, dojde ke kolizi s cilovych povrchem. Pokud je
skute¢ny nastroj mensi nez nastroj vstupni drahy nastroje, nedosdhne na cilovy
povrch a nevznikne zadny bod dotyku.
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Uvod do 5 os plynule

Co je 5 osé obrabéni?

Termin "5 osé obrabéni" oznacuje obrabéni s 3 linedrnimi osami a 2 oto¢nymi osami. Oto¢né osy
mohou otacet bud ndastrojem nebo soucasti, nebo, v nékterych piipadech, nastrojem i soucasti.

Draha nastroje pro fadu typt stroji. Ackoliv modul 5 os plynule klade dtiraz na plné 5 osé
obrabéni, umi generovat dradhu néstroje pro fadu typt strojd, véetné 4 osych a 3 osych stroja.
Vice informaci viz “Typy strojii” na strané 16.

Vyhody. Modul 5 os plynule vam mtize pomoci dosahnout kratsich ¢ast cykld, vice
vyhlazeného vysledného povrchu, delsi Zivotnosti nastroje a dimyslnéjsich zptisobt
predchdazeni kolizim. Vice informaci viz Vyhody 5 osého obrabéni.

Pramyslova odvétvi. 5 osé obrabéni se pouziva pro obrabéni forem a zapustek, feznych
nastroju, plastti, ndbytkarskych dilti, obéznych kol a fady dalsich aplikaci. Vice informaci viz
Pramyslové pouziti 5 osého obrabéni.

Strategie kalkulace a Sablony 5 osé drahy nastroje

Modul GibbsCAM 5 os plynule nabizi fadu voleb pro vypocet a generovani drahy nastroje.

Vypocet Strategie
Vypocet Plochy vygeneruje body drahy nastroje na
parametrickych plochach. Podrobnosti viz Obrabéni §trategie obrdbéni zavisi na
ploch. Sabloné:

Rovnobéiné tezy (kalkulace
zaloZena na Plochdach)

Kolmo do kiivky
Prechod mezi 2 kiivkami

Rovnobézné s kiivkami

Promitnout kiivky
Pouziti Ploch: Po volbé Sablony obrabéni — viz “Nastaveni
Sablony (Kalkulace zaloZena na Plochach)” na strané 63 —
oznacite fidici plochy a zadate hodnoty oblasti obrabéni, Rovnobézné s plochou
tiidéni, kvalitu povrchu a krok.

Prechod mezi 2 plochami

Strategie obrabéni zavisi na

Vypocet Trojuhelnikova sit generuje body drahy nastroje adblone:
umisténim bezkolizni kontury z nastaveného sméru na Hrubovani
obrabénou plochu. Kdyz se nastroj naklani, otaci se

kolem pevného bodu dotyku na siti. RovnobéZné fezy

Promitnout kfivky
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Uvod do 5 os plynule

Vypocet Strategie

Konstantni Z
Konstantni vrchol
Roviny

Tuzka

Projekce

Pouziti Trojuhelnikové sité: Po volbé Sablony obrabéni — viz
“Nastaveni Sablony (Kalkulace zaloZena na Trojthelnikové siti)”
na strané 76 — oznacite fidici plochy a zadate hodnoty oblasti
obrabéni, tfidéni, kvalitu povrchu a krok.

Kalkulace Dratény model generuje jednu drahu nastroje podél fidici kiivky bez
obrabécich ploch s interpolaci mezi orientacemi uré¢enymi uzivatelem vybranymi
useckami.

Pouziti Draténého modelu: Po volbé fidicich kfivek a orienta¢nich pfimek — viz “Nastaveni
Sablony (Kalkulace zaloZzena na Draténém modelu)” na strané 91 — a pak zadejte hodnoty pro
obrabénou oblast, tfidéni a kvalitu povrchu.

Kalkulace Swarf obrabéni vyprodukuje cilovou plochu Pokud kalkulace vychdzi ze

pomoci pouze jednoho fezu s pouzitim celé délky biitu  Swarf obrdbéni, uZivatelské

nastroje. rozhrani modulu 5 os
plynule se zméni nékolika

zpusoby.

Zalozka Drahy plochy pro
Swarf obrabéni

Zalozka Kontrola osy
nastroje pro Swarf obrabéni

Zalozka Kontrola kolize pro
Swarf obrabéni
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Vypocet Strategie

Pouziti Swarf obrabéni: Vyberete-li strategii Automaticky
(doporuceno), definujete plochy soudésti a horni/dolni ktivky,
zvolite zptisoby obrabéni a typ vychoziho bodu, zadate hodnoty
kvality povrchu a dal$i nastaveni na stranach Vicenasobné fezy
a Rohy. Dalsi informace viz “Kalkula¢ni strategie: Swarf
obranéni” na strané 93

Zalozka Vicendsobné fezy

Zalozka Rohy

Typy stroju

Modul 5 os plynule vygeneruje efektivni a vykonnou drahy nastroje pro témér jakykoliv typ
soucasti vyzadujici 3 osé, 4 0sé nebo 5 0sé pohyby nastroje se zvlastni pozornosti vénovanou
plnému 5 osému obrabéni.

Rada rtiznych obrabécich strojii o riiznych velikostech, tvarech a konfiguracich, nabizi
schopnost 5 osého obrabéni a patii sem horizontdlni a vertikdlni frézovaci centra,
frézovaci/soustruznické stroje a multifunkéni centra (stroje MTM). Modul GibbsCAM 5 os
plynule je efektivni nastroje pro fizenich vSechny téchto typa strojt.

Vyhody 5 osého obrabéni

5-ti 0sé obrabéni ma fadu vyznamnych vyhod. S modulem GibbsCAM 5 os plynule Ize tyto
vyhody vyuzit vytvofenim efektivnich 5 osych drah ndstrojt pro vase 4 osé a 5 osé obrabéci
stroje.

Kratsi ¢asy cykla a lepsi vysledny povrch

Obrabéci ¢asy velkych ploch s velkymi poloméry zakfiveni (naptiklad lisovaci formy ¢asti
karosérii automobilil) Ize zkratit o 20 aZ 30 procent Je to diky velmi vyhodnému provadéni
vypocti drahy nastroje na hladkych, matematicky korektnich plochéach. Stroj pracuje plynuleji a
proto je kvalita vysledného povrchu lepsi nez u systémd, které pocitaji trojuhelnikové sité nebo
porovnatelné entity.

Pii obrabéni prikrych oblastni ve vsttikovacich formach vytvati 5 os plynule GibbsCAM drdhu
nastroje tfiskového obrabéni na konvexnich plochach, které pouzivaji vnéjsi pramér fezného

nastroje pii maximalni fezné rychlosti. To pfinasi velké vyhody, které opét Setii ¢as a zlepsuji
kvalitu vysledného povrchu.

Lepsi vysledny povrch a delsi Zivotnost nastroje

Pii obrabéni oblasti s malymi plochami a vét$imi poloméry zakfiveni je nutné pouzit kulové
stopkové frézy. V nékterych systémech muze byt osa néastroje udrzovana pouze kolmo

(normalné) na plochu a bod dotyku nastroje s plochou je ve stfedu spodni ¢asti nastroje, coz
neni pro obrabéni ta nejlepsi ¢ast nastroje. S GibbsCAM 5 os plynule miiZe byt fezny nastroj
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naklonén k plose pod optimalizovanym thlem pro dosazeni konstantniho zatizeni tfiskou a
vétsiho posuvu v bodu dotyku.

3 osy vs. 5o0s

Pfi 3 osém obrabéni hlubokych dutin s malym polomérem (radiusem) zaobleni dna je nutné
pouzit velmi dlouhé fezné nastroje, coz prodluzuje dopravni ¢asy a také ptisobi pfi obrabéni
vibrace nebo prithyb. To lze pfekonat 5 osym obrabénim s pouzitim standardnich nastrojt a
vyklonénim fezného nastroje a drzaku od ptikrych stén, kdyz je to nutné jako prevence kolizi.

Kontrola kolizi

Dokonce i velmi malé pohyby fezného nastroje na obrobku mohou mit za nasledek velky pohyb
ve vSech osach 5 osého stroje. Jsou totiz zesileny ptes nastroj, drzak a vieteno a tvoii komplexni
3D triskové (Swarf) téleso. Kvili tomu predstavuje kazdd plocha uvniti obrobku kolizni riziko.

GibbsCAM 5 os plynule témto kolizim predchazi kalkulaci vSech kolizi nastroje a drzaku se
soucasti a vSemi upinacimi ptipravky. UzZivatel ma k dispozici fadu voleb pro zabranéni kolizim
a vytvofenim plynulého a efektivniho pohybu nastroje.

Nejjednodussi, ale nejméné efektivni strategie kontroly kolizi, je vyjeti s nastroje ve sméru osy
nastroje do mista, kde uz ke kolizi nedochdzi; nékdy se to také nazyva “kompenzacni pohyb”.
Tato strategie je vyhodnd pouze v nékterych omezenych pifipadech. Naptiklad pfi pouziti
fidicich ploch pro obrabéni kompenzacnich ploch. Geometrie drah nastroj je ur¢ena fidicimi
plochami a nastroj odjizdi ke kompenza¢nim plocham. Tato strategie se ¢asto pouziva pfi
obrabéni forem a tésnéni dvefi v automobilovém pramyslu.

V fadé pripadda je efektivnéj$im zptisobem zamezeni kolizim naklon nastroje. To plati hlavné
pro kolize drzdku. Protoze ma drzadk znatelné véts$i primér nez nastroj a vzhledem k velké
vzdalenosti ke $pic¢ce ndstroje mtize i maly thel ndklonu zabranit kolizi. Vykonné algoritmy v
modulu 5 os plynule zachovavaji pohyb ndstroje a os plynuly a predchazi tak problém na
obrobku kvtili nadmérnému pohyby osy.

Dals$im zptisobem zabranéni kolizim je vyjeti ndstroje a obrobku ur¢enym smérem. Dobrym
vyuzitim této prevence kolizi je obrabéni hiidele lopatky turbiny.

Limity os

Jako dalsi volbu automatického predchazeni kolizim 1ze omezit oto¢nou osu v riznych rovinach
podle uzivatelem definovanych limitnich thlt. Prejeti vietene je potlaceno omezenim osy v
limitnich dhlech. Tato volba Setfi vypocetni ¢as, protoze upinky lze zpravidla vyjmout z
kalkulaci automatickych kolizi.

Postprocesory a simulace obrabéciho stroje

Pii pouziti se Simulaci obrabécich stroji GibbsCAM poskytuje modul 5 os plynule velmi
vykonny ndstroje pro vizualizaci a optimalizaci 5 osych drah nastroji. Simulace obrabécich
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strojit GibbsCAM poskytuje virtudlni simulaci celého obrabéciho stroje se zobrazenim pohybu
vSech otoc¢nych a linearnich os. Vsechny obrobky jsou detailné zobrazeny vcetné odebirdni
materialu a Ize je umistit na oto¢ném stole v uZivatelem definované poloze. Uéelem je
poskytnout cenny nastroj pro stanoveni optimalniho nastaveni soucasti a strategii drahy
nastroje, aby se zabranilo zbyte¢nému zkouseni na skute¢ném stroji.

Pro 5 osé stroje jsou k dispozici spolehlivé postprocesory. Dal$i postprocesory jsou neustale
vyvijeny, aby byly splnény nové pozadavky zdkaznikd. Je mozné vyvinout postprocesory
GibbsCAM i ovladace ProAXYZ odpovidajici specifikacim fidiciho systému stroje zdkaznika.

Pramyslové pouziti 5 osého obrabéni
5 0sé obrabéni vyuzivaji vyznamnym zptsobem tato primyslova odvétvi:

* Obor forem a zapustek

e Obrabéni feznych nastroji

* Plastovy pramysl

* Obrabéni hlav valct

* Obrabéni obéznych kol

» Lopatky turbin

e Excentrické hiidele

« Srouby vytla¢ovacich a vsttikovacich listi

Obor forem a zapustek

Obrabéni jadra formy

V piikrych sekcich tiiskového obrabéni forem na pfikrych plochach poskytuje velké vyhody.
Dotykova geometrie mezi feznym nastrojem a obrobkem je piimka a lze proto dosdhnout
hladkého vysledného povrchu s mensim poétem fezt a krat$im ¢asem. Malé radiusy a ostré
vnitini rohy jsou oznaceny jako zbyvajici ptidavek pro nasledné obrabéni. Délici plochy forem
lze definovat jako kontrolni plochy, které maji zGstat neobrobeny vyjizdéjicim ndstrojem.

V mélkych obrabénych oblastech je zkracena doba obrabéni diky pouziti velkych kulovych fréz s
malym thlem zpozdéni. Vyhodou je opét mensi pocet kroka a tedy snizeni doby obrabéni pii
soucasné lepsi jakosti povrchu.
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Obrabéni dutiny

Pfi obrabéni hlubokych dutin jsou vyhody 5 os velmi vyrazné. Vykonny algoritmus pro
automaticky odklon nastroje a drzdku od obrobku v ptipadé kolize umoziiuje obrabét hlubsi
formy s malymi radiusy se standardnimi nastroji, bez vibraci zhorsujicich kvalitu povrchu.
Nasazeni této strategie umoznuje modulu GibbsCAM 5 os plynule frézovat ¢asti forem, které
byly diiv zhotovovany dratovou fezackou a tim i dosahnout vyrazného zkrdceni doby vyrobniho
¢asu formy.

Obrabéni feznych nastroji

Pfi obrabéni kovovych feznych nastroji je nutné frézovat bfity v 5 osém soubézném rezimu. V
fadé pripadi je nezbytné obrabét v nékolika hloubkach fezt a také z boku v zavislosti na typu
nastroje. Krat$i doba obrabéni je klicova, protoze se jedna o obor, kde je cena velmi dilezita.
Kratsi doba obrabéni mtize byt dosazena velmi hladkou drahou ndéstroje, kterou lze vytvorit v
modulu GibbsCAM 5 os plynule.
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KuZelovité nastroje

Pro dokoncovaci drahy nastroje na feznych nastrojich je velmi dobrym postupem pouziti
kuzelovitych (konickych) ndstrojt. Zdkladnim pifedpokladem je kontrola kolize a to i v ostrych
rozich mezi fezy.

Plastovy priumysl

Orezavani plastovych soucasti
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Po zhotoveni je nutné vakuové tvaiené nebo vldkny vyztuzené
plastové soucasti ze vSech stran ofiznout, vrtat, zavitovat, frézovat v
nich drazky, atd. GibbsCAM 5 os plynule umoznuje maximalni fizeni
sméru nastroje, protoze u tohoto typu soucasti jsou obé oto¢né osy
na nastroji a je nutné zamezit viem moznym kolizim. Kromé toho je
automaticka detekce kolizi mezi obrobkem/upinkou a nastrojem
nebo pouZiti vypoctenych poloh nastroje velmi cenna funkce.

Vyroba modelli a obrabéni dieva

Zhotovovani modelt, a to hlavné velmi velkych soucasti, s vyuzitim
5 osého obrabéni, umoznuje vyrazné zkratit dobu obrabéni v
porovnani s 3 osym obrabénim. Velka, ¢elni valcova fréza, je
orientovana kolmo k povrchu a proto obrabi maximalni moznou
plochu. Dalsi dalezita funkce GibbsCAM 5 os plynule umoznuje
uzivateli definovat Povrchovy model polotovaru pro hrubovani CAD
modelu bez zbyte¢nych piejezdit vzduchem.

Orezavani nabytkarskych dila

Obrysové frézovaci stroje pro nabytkaisky primysl jsou ¢asto
‘ pouzivany pro 5 osé obrabéni. Tyto stroje maji obvykle své oto¢né
osy ve vietenu. U téchto typt frézovacich stroji miize kolize ¢asti
' stroje a obrobku zpiisobit drahé poskozeni. GibbsCAM 5 os plynule,
\ / simulace obrabéni a Simulace obrabécich strojii tomu miiZe zabranit
a optimalizovat ¢as obrdbéni prostym vyzkou$enim raznych
nastaveni a ovéfenim rtznych vychozich ahla.

Obrabéni hlav valcu

Strategie drahy nastroje

Jednim z nejslozitéjsich kol pii vyrobé prototyptt motort pro automobilovy pramysl je
optimalizace prostoru hlavy valce, ktery zase stanovuje spotiebu paliva, vykon a to¢ivy moment.
Svymi vykonnymi strategiemi obrabéni, GibbsCAM 5 os plynule poskytuje feSeni pro snizeni
obrabéciho casu.
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Kontrola kolizi

V modulu 5 os plynule je obsazena kontrola kolize. Pro prevenci kolizi je k dispozici fada
strategif a fada skupin povrchi s ochranou proti kolizim, kazdou lze pfitom pouzit s vlastnim
nastavenim parametru.

Spiralové obrabéni

Pouziti funkce spiralovitého fezu bez piejezdu (pieskoku) umoziiuje dosazeni lepsi kvality
povrchu. Tato volba odstraniuje povrchové stopy, které vznikaji pti standardnim najizdéni s
pfeskokem.
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Obrabéni obéznych kol

Hrubovani obéznych kol

vvvvvv

pohyb nastroje a nezbytny tthlovy pohyb rota¢ni osy je k dispozici velmi maly prostor a to je
jesté spojeno s nejvyssimi pozadavky na kvalitu povrchu. Dal$i pozadavky z ekonomickych
dtivodd, jsou snizeni doby obrabéni a zaroveri velmi plynuld draha nastroje na modelu s fadou
povrcht. Tyto modely, které maji velmi tenka Zebra, maji tendenci podléhat poskozeni vlivem
vibraci.

Nejlepsich vysledka je dosahovano s hlubokymi fezy na zdkladé definice ptidavku horniho a
dolniho povrchu zeber kola s pouzitim kénickych ndstrojt. Dalsim dilezitym prvkem
GibbsCAM 5 os plynule je schopnost dynamicky upravovat velikost posuvu podle povrchového
radiusu zakfiveni.

Dokoncovaci obrabéni lopatek obézného kola

Kritickymi pozadavky na povrch lopatek obézného kola je piesnost a plynulé osové pohyby,
protoze cokoliv jiného bude mit za nasledek stopy na povrchu a/nebo jeho rozruseni. Pro
dosazeni takové drahy nastroje obsahuje GibbsCAM 5 os plynule moznost pfifadit orientaci
nastroje uzivatelem definovanym vektorm os nastroje.
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=N

Vykonnost

GibbsCAM 5 os plynule nabizi vSéechny nezbytné ndstroje pro tispésné 5 osé obrabéni lopatek.
Nejkratsi doba cykli jde ruku v ruce s optimalni kvalitou povrchu, coz je mozné pouze presnym
vypo¢tem na modelu povrchu a zohlednénim 5 osého fizeni kolizi mezi body pro detekci kolizi.

Obrabéni lopatek obézného kola

Hrubovani lopatek obézného kola

Lopatky byly vzdy klasick4 tloha pro 5 osé obrabéni. Kombinuje snadnou a bezkolizni
manipulaci a programovani hrubovacich drah s naklonénymi rovinami nastrojt s pouzitim
velkych valcovych stopkovych fréz s komplexnimi 5 osymi simultdnnimi drahami néstroj.
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Dokoncovaci obrabéni lopatek obézného kola

Jsou dvé strategie dokoncovani lopatek.

Prvni strategie je dokoncovaci obrabéni s kulovou stopkovou frézou a naklanénim nastroje k ose
rotace s definovanym thlem pro optimalizaci podminek obrabéni na povrchu lopatky a
zabranéni kolizim s drzdkem. Jako dalsi strategie je volena spirdlovitd draha nastroje pro
zlepseni kvality povrchu a nezanechavani stop, které by jinak ztstaly po ptejezdech nastroje.

Druhou strategii je pouziti valcové stopkové frézy. Pti pouziti velkého priméru nastroje a
vyuziti moznosti 5 osého modulu detekovat kolize mezi nastrojem a obrobkem a zabranit jim
naklonénim nastroje, je zlepsena doba obrabéni v porovndni se strategii ¢. 1. V tomto ptipadé
Ize také pouzit spirdlovou drdhu nastroje.
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Obrabéni excentrickych hrideli

GibbsCAM 5 os plynule nabizi fadu funkci pro obrdbéni excentrickych hiideli. Vackové hiidele a
¢epy ojnic Ize frézovat soubéznym 4 osym obrabénim s kontrolou kolizi. Pfidavek lze definovat
také jako posunuti obrabéciho nastroje do sméru fezu pro hrubovani.

/:‘, )_;)

Frézovani/soustruZeni pro Srouby vytlacovacich a vstfikovacich list

Dalsi pouziti modulu 5 os plynule jsou $rouby vytlacovacich a vsttikovacich lis@t pro zpracovani
plastt a pryze. Pro tento typ aplikaci je dobré pouzit kuZelovité nastroje. Pro hrubovaci a
dokoncovaci drahy ndstrojit mazete definovat nékolik prichodt a ptitom je piesné orientovat
podél komplikovaného tvaru Sroubu a predejit tak zbyte¢nym piejezdim vzduchem.
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be

Obrabéni Ploch

Abyste byli ispésni v 5 osém obrabéni s kalkulaci zalozenou na Plochdch, musite rozumét
plochdm (povrchim) a tomu, jak lze z ploch vytvafet drahu nastroje. NiZe za¢neme s tématem 5
osé proudnicové obrabéni jednoho povrchu, popis rozsifime na “Charakteristiky a omezeni
proudnicového obrabéni vice povrchi’” na strané 30 a skonc¢ime s “Opravdové vicepovrchové
obrabéni” na strané 31.

5 osé proudnicové obrabéni jednoho povrchu

CAD plochy jsou obvykle zalozeny na interpola¢nich bodech. CAD/CAM systémy obvykle
definuji XYZ body povrchti jako 2 parametrové zndzornéni. Tyto parametry jsou oznacovany U a

Parametr U
ParametrV
Interpolacni bod
Bod plochy (U, V)

PwWnNPE

H

Kazda soufadnice X, Y a Z povrchového bodu miize byt vypoctena z jedine¢né dvojice U a V.
Kazdy povrchovy bod je provazan s normalou povrchu, kterd je vZdy kolma k povrchu v tomto

bodu.
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- >
\..‘:\’: ™~ 1. Normadla povrchu

V 3 osém obrabéni tato normala povrchu sméfuje na stied obrabéci ¢asti kulové stopkové frézy.
Osa nastroje vzdy sméfuje z jednoho sméru a je obvykle rovnobézna s Z. V nékterych vzacnych
pripadech je nastroj rovnobézny s osou Y.

o z

1. Orientace nastrojevZ
zavisla na normale
povrchu pro 3- osé
obrabéni s pouzitim
stfedu nastroje.

V 5 osém obrdbéni nemusi normadla povrchu urc¢ovat pouze stied nastroje, ale také orientaci
nastroje. Jsou i jiné zptisoby, jak ovladat osu nastroje pro dosazeni 5 osé drahy ndstroje, ale to
bude popsano ddle.
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1. Orientace nastroje
zavisla na normale
povrchu pro 5-osé
obrabéni s pouzitim
stfedu nastroje.

Proudnicova 5 osa drdaha nastroje sleduje pouze U a V sméru povrchu. Na nésledujicim obrazku
je vidét 5 osd proudnicova drdha ndstroje, vypoctena hlavné ve sméru U. Po dosazeni okraje
povrchu se ndstroj posune v soufadnici V a pak pokracuje v pohybu v opa¢ném sméru U, ¢imz
vytvori "Cikcak” (dvousmérnou) drahu néstroje. Orientace osy ndstroje se méni v kazdém bodu
drahy nastroje podle normdly povrchu v daném misté. Tento zplisob obrabéni se nazyva draha
nastroje pro 5 osé proudnicové obrabéni jednoho povrchu a je vyuzivan v fadé CAM systéma.

1. Parametr U

2. ParametrV

3. Pohyb nastroje ve
sméru U

4. Pohyb nastroje ve
sméru V

Na skute¢ném stroji musi stroj pohnout svou osou pro natoc¢eni nastroje do pozadovaného
sméruy, jak je ukdzano dale.
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Ted tento pfistup rozsifime na vice ploch v kapitole Charakteristiky a omezeni proudnicového
obrabéni vice povrcht.

Charakteristiky a omezeni proudnicového obrabéni vice povrcht

Proudnicové obrabéni vice povrchi vyzaduje, aby vSechny povrchy mély stejnou orientaci
parametra U a V. NiZe umistény obrdzek ukazuje ptiklady 3 povrchi, které maji stejnou
orientaci U a V a vyslednou drdhu nastroje proudnicového obrabéni vice povrcha.

Parametr U1l
Parametr V1
Parametr U2
Parametr V2
Parametr U3
Parametr V3
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Pokud povrch ¢islo 2 nema stejnou orientaci U a V, jako na nize zobrazeném ptikladu, neni
vypocet drahy nastroje na zakladé proudnic na povrsich rozumny.

Parametr Ul
Parametr V1
Parametr U2
Parametr V2
Parametr U3
Parametr V3

ounkwneE

Opravdové vicepovrchové obrabéni ukazuje, jak je to zpracovavano.

Opravdové vicepovrchové obrabéni

Pokud povrchy nemaji stejnou orientaci U a V, je nutné pouzit komplikovanéjsi ptistup pro
vyfeseni obrabéci tlohy. GibbsCAM 5- os plynule byl vyvinut, aby generoval plynulou drdhu
nastroje pro libovolné orientované povrchy. Modul 5 os plynule poskytuje kompletni skupinu
strategii vytvareni drahy nastroje pomoci fidicich a kontrolnich ploch, jedné nebo vice kfivek,
orientaci os, pfimkovych vektort a dalSich parametrt nezavisle na orientaci U a V podkladniho
povrchu.
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Parametr Ul
Parametr V1
Parametr U2
Parametr V2
Parametr U3
Parametr V3

ouewWNE

To je jedina véc, kterou je nutné se v GibbsCAM ;5 os plynule zabyvat, aby byla vytvofena
vykonnd 5 osa draha nastroje. Je fada dal$ich véci, jako jsou kiivky povrcht nebo hran, prevence
kolizi a vystup postprocesoru, které zpracovava systém, aby uzivatel pracovat pfi 5 osém
obrabéni efektivné.
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Rozhrani 5 os plynule

+ Lista obrabéni pro 5 os plynule
+  “Okno dialogu 5 os plynule” na strané 34

+  “Modifikdtor operace: Konverze 5 osé drahy ndstroje” na strané 36

Lista obrabéni pro 5 os plynule

Kdyz je nainstalovan modul 5 os plynule a aktivovan, je do listy Obrabéni pfidana ikona 5 os
(polozka 1 na nésledujicim obrazku) a rozbalovaci tla¢itko (polozka 2) umoziujici pfistup do
nabidky UZivatelského rezimu (poloZka 3):

||| 5 |[en][er| e e
i

[ kontrola Plachy 2
[ Kontrola Plachy 3 o

1. lkona funkce 5 os
[ kontrola Plachy 4 2. Rozbalovaci tlaéitko otevirajici
[[] Jednatliva Hrana Plachy nabidku UZivatelsky reZim

. 3. Barevné volby dostupné v menu
[] Prvni Hrana Plochy Usivatelsky resi
y rezim

[ Cruha Hrana Flochy

Uzivatelsky rezim

Menu UZzivatelsky rezim vam umoznuje identifikovat kontrolni plochy, hrany ploch a jiné. Je to
rozsifeni tlacitek pfepindni rezimi@ Obrobek/Omezeni/Polotovar. Toto rozsifeni vam umoznuje
vybrat dalsi typy ploch, k jejichZ oznaceni vas vyzvou nékteré dialogy 5 os plynule, naptiklad
“Prvni hranu plochy”.

Je-li reZim nastaven na Obrobek, mtiZete v 5 osach vybrat fidici plochy nebo obrdbéci plochy.
Kdyz je rezim vybér nastaven na Omezeni, mizete vybrat Kontrolu plochy 1. Dal$i oznaceni
ploch, napfiklad Prvni a Druhd hrana plochy (zobrazeny déle v $abloné Pfechod mezi 2 plochami)
jsou zobrazeny v barvach menu Uzivatelského rezimu.
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Soudasti s $ablonou Pfechod mezi 2 plochami se zobrazenim Ridici plochy (modr4, stied, s drdhou
nastroje) mezi Prvni hranou plochy (levd, azurova) a Druhou hranou plochy (prava,
tmavozelend).

Okno dialogu 5 os plynule

Po prvnim vytvoreni ikony 5 osého procesu nebo po dvojim kliknuti se otevie okno dialogu 5
osé parametry. Kdyz je rozbalovaci menu nejvys$si drovné v zaloZce Nastaveni nastaveno na
Hlavni, nabizi okno dialogu az sedem zdlozek, které vam pomohou definovat a fidit 5 osou drahu
nastroje:

e “Zalozka Nastaveni” na strané 35

o “Zalozka Drdhy plochy” na strané 35

o “Zalozka Kontrola osy nastroje” na strané 35
» “Zalozka Kontrola kolize” na strané 35

» “Zalozka Propojeni” na strané 35

e “Zalozka Hrubovani” na strané 35

o “Zalozka Pomocné” na strané 36

Oblast

OJ vyloudit oblasti podfezd B zzhlazeni rohi

] Podiezy Vyloudit primé plochy
O Zadistit rohy Filtrovani

2D ohraniceni Zbytkové dokonéovani
Rozeah Uhlu Ohranifeni siluetou

Pokud je rozbalovaci menu nejvyssi urovné v zdlozce Nastaveni nastaveno na konkrétnéjsi
volbu, nez Hlavni, pocet zdlozek se snizi a ubudou dostupné volby.
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Vsechny zalozky, s vyjimkou Nastaveni, Siroce vyuzivaji grafiku pro pomoc s vizualizaci voleb,
které nastavujete. Horni prava oblast véts$iny zalozek a fada vnofenych dialogti zobrazuje jednu
nebo nékolik grafik, které se aktualizuji podle poslednich akci v uZivatelském rozhrani.

Uzivatelské rozhrani je velmi dynamické: Nastaveni ovladaciho prvku v jedné zdlozce muze
ovlivnit zda se zobrazi nebo nezobrazi jiné ovladaci prvky a to na stejné zaloZce i na jinych
zalozkach. Pokud napftiklad v zdloZce Drahy plochy nastavite kalkulaci na Swarf obrabéni, snizi se
pocet zalozek na ¢tyfi.

Zilozka Nastaveni

Zalozka Nastaveni zcela vlevo vam nabizi ovladaci prvky pro vétsinu zdkladnich funkci drahy
nastroje. Zde nastavuje spole¢na obrabéci data, jako napiiklad posuvy a otdcky. Kromé toho
muZete vybrat typ pouzivaného rozhrani, bud’ Hlavni, které umoziuje pfistup ke vSech volbam a
parametrim nastaveni systému, nebo jednoho ze specializovanych rozhrani, zaméfenych na
konkrétni typ obrabéni. Podrobné informaci viz “Zalozka Nastaveni” na strané 38.

Zalozka Drahy plochy
Zalozka Drahy plochy vdm umoziiuje zadat, jak 5 os plynule vypocitava drahu nastroje:

* Pro kalkulaci zalozenou na plochach, trojahelnikové siti nebo draténém modelu vam dalsi
ovladaci prvky umoznuji nastavit volby $ablon, oblasti obrabéni, volby tfidéni a jakosti
povrchu.

* Pro kalkulaci zaloZenou na Swarf (tf¥iskovém) obrabéni vam dal$i ovladaci prvky umoziiuji
nastavit volby synchronizace, $ablon fezl a vrstev, volby obrabéni a jakosti povrchu.

Kde je to relevantni, umozniuje tato zalozka vybrat plochy a / nebo hrany (tidici, orienta¢ni a /
nebo definyjici soudast); pro vybér voleb pro tfidéni, poc¢ate¢niho bodu a posunuti; a nastaveni
parametra kroku. Podrobné informaci viz “Zalozka Drdhy plochy” na strané 58.

Zalozka Kontrola osy nastroje

Zalozka Kontrola osy nastroje, je-li k dispozici, mad ovladaci prvky, které vam umoziiuji definovat
orientaci nastroje. Na této zdlozce miiZzete ddle nastavit omezujici thly obrabéni a definovat bod
dotyku mezi ndstrojem a plochou. Podrobné informace viz “Zalozka Kontrola osy nastroje” na
strané 163.

Zilozka Kontrola kolize

Zalozka Kontrola kolize ma volby pro definovani toho, jak zabranit nastroji v kolizi s vybranymi
fidicimi a kontrolnimi plochami. Podrobné informace viz “Zalozka Kontrola kolize” na

strané 226.

Zalozka Propojeni

Plochy, definujici obrobek, mohou mit mezery a diry. V takovych pifipadech miiZete definovat
pozadované chovani drdhy ndstroje. Malé mezery mohou byt naptiklad ignorovany a frézovany
bez vyjeti. Pfi detekci velkych mezer maze ndstroj vyjet zpét do roviny rychloposuvu a mezeru
pieskocit. Volby, jako je tato, se nastavuji na zéloZce Propojeni. Podrobné informace viz “Zalozka
Propojeni” na strané 252.

Zalozka Hrubovani

Zalozka Hrubovani, je-li k dispozici, ma ovladaci prvky, umoziujici definici polotovaru a také

fizeni vice prichodd, nastaveni hloubky fez, jakékoliv volby kapsovani a zptisobu provadéni
vnofeni. VSechny pohyby, které ndstroj vykonava ve vzduchu, tedy pohyby, které neodebiraji
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materidl, lze ofiznout pomoci definice polotovaru na této zilozce. Podrobné informace viz

182

“Zalozka Hrubovani” na strané 283.

Zalozka Pomocné

Zalozka Pomocné, je-li k dispozici, ma ovladaci prvky pro zvlastni funkce, jako je optimalizace
posuvll v draze nastroje, vytvoreni drahy nastroje s vyhlazenymi normalami plochy nebo
doplnéni axidlniho posunuti do vysledné drahy nastroje. Podrobné informace viz “Zalozka
Pomocné” na strané 307.

Modifikator operace: Konverze 5 osé drahy
nastroje

Specidlni modifikator operace, nazvany Konverze 5 osé drahy nastroje vam umoznuje vyuzit
vétsinu funkci 5 os pro jakoukoliv frézovaci operaci. Dokonce i na 3 osém stroji vam to
umoznuje sofistikovanou kontrolu kolize a pfesné fizeni propojovacich pohybi. Na 4 osych a 5
osych strojich mtzete fidit zaroven i naklon nastroje.

Poznamka: Soucasti z vio.1 a vio.3 mohou obsahovat modifikatory operace, které

0 o1 . ’ . . “« s . ” r v
pouzivaly nekompatibilni kombinaci voleb pro “Osa nastroje se bude...” na zdlozce
Kontrola osy nastroje. Pokud je takova soucast oteviena v aktualni verzi, zobrazi se
chybova zprava a nastaveni se zméni na kompatibilni.

Konverze 5 osé drahy néstroje se chova, jako kdyz je nastroj kulova fréza bez
ohledu na skute¢ny nastroj pouzity pro generovani vstupni drahy nastroje. Je to
kvali tomu, Ze konverze drahy nastroje mtiZze modelovat polohu nastroje pouze s
pouzitim vstupni drdhy ndstroje a radiusu nastroje. Proto je pouzit bod dotyku
$picky ndstroje pro vypocet sttedu virtudlniho ndastroje a kolem tohoto

@ vypocteného stiedu se nastroj pak naklani.

Pokud ma skute¢ny ndstroj vétsi primér nez nastroj, ktery byl pouzit pro
vytvoreni vstupni drahy nastroje, dojde ke kolizi s cilovych povrchem. Pokud je
skute¢ny nastroj mensi nez nastroj vstupni drahy nastroje, nedosdhne na cilovy
povrch a nevznikne zadny bod dotyku.

Kdyz ptidate nebo budete editovat 5 osy modifikdtor drahy nastroje, zobrazi se dialogové okno s
nabidkou az Sesti zalozek, které vam pomuizou definovat a fidit drahu nastroje:

» Zalozka Nastaveni

o “Zilozka Kontrola osy nastroje ” na strané 37
e “Zalozka Kontrola kolize ” na strané 37

o “Zalozka Propojeni ” na strané 37

e “Zalozka Hrubovani ” na strané 37

e “Zalozka Pomocné” na strané 37
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Vsechny zalozky, s vyjimkou Nastaveni, Siroce vyuzivaji grafiku pro pomoc s vizualizaci voleb,
které nastavujete. Horni prava oblast véts$iny zalozek a fada vnofenych dialogti zobrazuje jednu
nebo nékolik grafik, které se aktualizuji podle poslednich akci v uZivatelském rozhrani.

Zalozka Nastaveni
Zalozka Nastaveni nabizi pouze dva ovladaci prvky:

* Tolerance Obrabéni. Toto nastavuje zdkladni toleranci pfesnosti drahy nastroje. Kompletni
informace viz “Tolerance Obrabéni” na strané 157.

* Maximalni vzdalenost. To vam umoziuje nastavit maximalni vzdalenost mezi body drahy
nastroje. Mensi hodnoty vygeneruji vic bodt. Napiiklad pokud je tato volba aktivovdna a
vzdalenost je nastavena na o.5mm, pak kazdych o,5 mm (nebo méné) je na povrchu

vypoc¢tena nova poloha drdhy néstroje. Pokud je nastaveno, musi byt hodnota vétsi nez
o.Kompletni informace viz “Maximalni vzdalenost” na strané 158.

Zalozka Kontrola osy ndstroje

Pro vSechny vystupni formaty nabizi zdlozka Kontrola osy néstroje volby pro definovani bodu
dotyku mezi ndstrojem a povrchem. Kdyz je vystupni format 4 osy nebo 5 osy, miiZete nastavit
také orientaci ndstroje, omezeni (hld nastroje a fadu dal$ich parametrt. Podrobné informace
viz “Zalozka Kontrola osy ndstroje” na strané 163.

Zalozka Kontrola kolize

Zalozka Kontrola kolize ma volby pro definovani toho, jak zabranit nastroji v kolizi s vybranymi
fidicimi a kontrolnimi plochami. Podrobné informace viz “Zalozka Kontrola kolize” na

strané 226.

Zalozka Propojeni

Plochy, definujici obrobek, mohou mit mezery a diry. V takovych pifipadech mtzZete definovat
pozadované chovani drahy nastroje. Malé mezery mohou byt naptiklad ignorovany a frézovany
bez vyjeti. Pii detekci velkych mezer mize nastroj vyjet zpét do roviny rychloposuvu a mezeru
preskodit. Tyto volby se nastavuji na zaloZce Propojeni (pokud je Typ pfevodniho propojeni
nastaven na Znovu propojit). Podrobné informace viz “Zalozka Propojeni” na strané 252.

Zalozka Hrubovani

Zalozka Hrubovani nabizi volby umoziiujici definici polotovaru a také fizeni vice prichodd,
nastaveni hloubky fezi, jakékoliv volby kapsovani a zptisobu provadéni vnoieni. VSechny
pohyby, které nastroj vykonava ve vzduchu (tedy pohyby, které neodebiraji materidl), lze
ofiznout pomoci definice polotovaru na této zalozce. Podrobné informace viz “Zalozka
Hrubovani” na strané 283.

Zalozka Pomocné

Zalozka Pomocné ma ovladaci prvky pro zvlastni funkce, jako je optimalizace posuvi v draze
nastroje, vytvoreni drahy ndstroje s vyhlazenymi normdlami plochy nebo doplnéni axidlniho
posunuti do vysledné drahy nastroje. Podrobné informace viz “Zalozka Pomocné” na strané 307.
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Zalozka Nastaveni

O zalozce Nastaveni

Zalozka Nastaveni obsahuje zdkladni informace, které jsou spole¢né pro vsechny typy obrabéni
(viz “Spole¢né ovladaci prvky obrabéni” na strané 38), jako jsou posuvy a otacky, fizeni chlazeni
a $ablony. Tato zalozka vam také umoziiuje nastavit kopirovani oto¢enim (viz “Volby pro
Kopirovat oto¢enim” na strané 40) a obsahuje tlac¢itko pro resetovani v§ech ovladacich prvka 5-
os ve v8ech zalozkach (viz “Obnovit nastaveni” na strané 41).

Navic vam zdlozka Nastaveni umoziuje zménit 5-osy systém z velmi obecného rozhrani, kde
mate k dispozici fadu voleb, na konkrétni rozhrani, které je specializované na urdcity typ
obrabéni. Kompletni informace viz “Typ obrdbéni” na strané 41.

Oblast

] Jyloudit oblasti podiezt 8 Zahlzzeni rohd

] Podrezy Wyloudt prime plochy
] Zadistit rohy Filtrovani

2D ohraniceni Fbytkové dokondovani
Fozsah dhlu Ohraniceni siluetou

Spolecné ovladaci prvky obrabéni
Nastroj

. nsstole [ signalizuje, Ze nastroj k sobé nema piipojena 7adnd data.
. Nstroje [Wf signalizuje, Ze nastroj k sobé ma pripojena data.

Kliknuti na toto tlacitko otevie Tabulku posuvii a otacek pro nastroj v aktudlni soucasti.
Tento dialog vam umoziiuje zobrazit, piidat nebo smazat zdznamy pro tuto instanci nastroje.
Je-li zdznam oznacen, kliknuti na Vypocet Otacek zkopiruje hodnotu otacek zaznamu do
dialogu procesu a kliknuti na Vypocet Posuvu zkopiruje hodnotu posuvu zdznamu do dialogu
procesu. Kompletni popis Tabulky posuvii a otacek viz prirucka Zdkladni manudl.
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Material

Kliknuti na toto tlacitko otevie dialog Materialy, kde mtzete vybirat a upravovat materidly.
Kompletni popis materidlové databaze najdete v pfirucce Zdkladni manudl.

Otacky/min

Kliknuti na toto tlac¢itko nacte doporucené otacky podle pouzitého materidlu soucasti a nastroje.
Mizete je také zadat ru¢né do textového pole.

Posuv Ndjezdu
Kliknuti na toto tlac¢itko nacte doporucené otacky pro ndstroj pti najizdéni do soucasti na
zakladé materidlu soucasti a nastroje. MtiZete je také zadat ru¢né do textového pole.

Posuv na Konture
Kliknuti na toto tlac¢itko nacte doporucené otacky pro ndstroj pti obrabéni soucasti na zakladé
materidlu soucdsti a nastroje. Mtizete je také zadat ru¢né do textového pole.

Posuv vyjezdu
Kliknuti na toto tlac¢itko nacte doporucené otacky pro ndstroj pti vyjizdéni ze soucdsti na
zakladé materiadlu soucasti a nastroje. MtiZete je také zadat ru¢né do textového pole.

Odjezd rychloposuvem
Aktivace této volby bude mit za nasledek, Ze nastroj pti vyjizdéni ze soucasti mezi fezy nebo
prichody pojede rychloposuvem.

Sablona

Z hladiny mazete definovat $ablonu. Pti 5-osych operacich se $ablonou nastroj ptejizdi pouze v
XY. Vsechny Ndjezdy a Vyjezdy jsou fizeny na Zalozka Propojeni. Dialog Odjezdy a ostatni
nastaveni ovliviiuji pohyby mezi $ablonami stejné, jako ovliviiuji pohyby pied o po ptivodnim
fezu. Vice informaci o Sablonéch, viz ptiru¢ka Frézovdni.

Vieteno / Stanice souéasti
Pokud vas aktualni MDD mad vic nez jedno vieteno nebo stanici soucasti, miizete zvolit, které se
ma pouzit. Dalsi informace o multifunkénich strojich viz ptirucka MTM.

Generovat osu Obrabéni Portu
Kdy?z je tato volba aktivovana, bude do soucasti doplnéna kiivka, kterd bude vypoctena jako osa

(hibet). To se hodi pfi feSeni potizi s neo¢ekavanymi vysledky generovani drahy ndstroje nebo
pri pouziti nastaveni Automaticky hibet v 5-Axis Porting.

3D kompenzace poloméru nastroje
Viz “3D CRC (3D kompenzace poloméru néstroje)” na strané 53.

3D Pouze material

S 3D Pouze material 1ze sdilet materidl napti¢ raznymi typy operaci (napt. mezi frézovacimi a
soustruznickymi operacemi nebo rtiznymi soufadnicovymi systémy (CS) a 3D frézovani mize
pouzit zbytek materidlu. Dosahne se tak i Simulace stroje s piesnéj$im vykreslenim. Je-li v
dialogu procesu zalozka Télesa tu¢né, mtize pouzit 3D Pouze material.

Vyrovnani spousténi v singularitach
V zavislosti na zda MDD definuje vektory vyrovnani, jsou zobrazeny tfi nebo vic nasledujicich
voleb:

*  Neotacet
To je funkce z predchozich verzi pro 50sé operace.
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*  Automaticky
To umoziiuje mechanismus ze$tihleni souradnicovych systémi (CS) pro spoustént singularit
(start operace/start opakovani).

+  Uhel rota¢ni osy
To vam umoznuje zadat hruby thel, pod kterym GibbsCAM zaparkuje ¢tvrtou osu pied
spusténim operace. Potom se osa nebude otacet, dokud zGstane singularni.

*  Vyrovnats
Tato volba, je-li k dispozici, vdm umoztiuje vybirat z vektoru vyrovnani definovaném v
MDD. U pétiosych operaci, H vektor CS Obrabéni bude vyrovnan s (promitnut) timto
vektorem na zacatku operace/opakovani. Pokud v dobé vypoctu uzivatel vybere vektor
rovnobézny s ¢tvrtou rota¢ni osou, systém zobrazi chybovou zpravu.

At-Singularity Starting Alignment
{®) Do No Rotate

() Automatic
() Fotary Axiz Angle

() Align With

CS Obrabéni

Toto rozbalovaci menu muzete pouzit pro vybér soufadnicového systému (CS), ktery bude
vychozim soufadnicovym systémem, které bude pouzit v 5-osych funkcich ocekavajicich
specificky CS obrabéni. Je-li definovan jen jeden CS, pak ho rozbalovaci seznam nabidne jako
jedinou volbu.

Chladici kapalina
Zvolte, zda chcete pro tuto operaci pouzit chladici kapalinu. Pro vétsinu MDD je jen jedna
volba, Chladici kapalina.

Komentar
Zde zadejte text, ktery chcete zobrazit jako komentat v Datech operace ve vygenerovaném kodu
operace.

Volby pro Kopirovat otocenim

Volby Kopirovat oto¢enim vam umoziiuji kopirovat drahu nastroje kolem rota¢nich osy (napf. A,
B, nebo C, podle uspofadani vaseho stroje). To je operace oto¢ného polohovani nebo opakovani.
Budete-li potfebovat podrobnéjsi informace, je tato funkce je kompletné popsana v manudlu k
Frézovacimu modulu. Jednoduse feceno miiZete definovat 3, 4 nebo 5 osou drahu nastroje
kompletné s nastavenim Najezd/Vyjezd podle definice v ziloZce Zalozka Propojeni a pak ji
kopirovat kolem soucasti pod thlem. Piiklad takového vyuziti by bylo definovani operace, ktera
dokon¢i zdkladnu turbiny. Misto nékolika nasobného vytvoreni stejné operace mizete
jednoduse zadat, Ze chcete tuto stejnou drahu nastroje opakovat jedno nebo vicekrat. Naptiklad,
9 nasobné opakovani po 36 stupnich. VSimnéte si, Ze vystupni G-kod pro opakované operace pii
pouziti volby Kopirovat oto¢enim bude vzdy v "dlouhém" formatu (bez podprograma) pro
operace 5 os plynule.
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Pohyby mezi iteracemi budou povazovany za "¢isté" a nebudou mit ochranu pted kolizemi.
Tento pohyb mezi iteracemi zdvisi na nastaveni MDD, hlavné pro stroje s oto¢nou hlavou. Pro
stroje s oto¢nym stolem se ptedpoklada, ze je nastroj bez kolizi v Z. Je to trochu slozitéjsi, nez 4
osé kopirovani otoCenim, protoze zde je sekundarni osa otaceni, ktera se otac¢i do vychoziho
bodu dalsi iterace.

Uvazujme napftiklad stroj s BC oto¢nym stolem, ktery pouziva kopirovani oto¢enim kolem C. Na
rozdil od 4 osych otaceni, stroj také otaci B, aby umistil nastroj do dalsiho vychoziho bodu.
Hodnota bezpe¢nostni vzdalenosti v Z, nutna pro to, aby ndstroj ztistal v bezpe¢né vzdalenosti
od soudasti, mtize byt ptekvapujici. P¥i pouziti funkce Kopirovat otocenim prosim pamatujte na
své nastaveni MDD pro bezpec¢nostni pohyby a Z polohy pohybu Posledni vyjezd operace pro
spojovaci pohyb do opakované operace.

Obnovit nastaveni

Kliknuti na toto tlac¢itko resetuje vSechny hodnoty ve v8ech polich na jejich vychozi, systémem
dosazené hodnoty. To se mtize hodit, pokud jste zménili nékolik parametrd a nejste si jisti,
ktery parametr ovliviiuje vypocet drahy nastroje.

@ Upozornéni: Tlac¢itko Obnovit pdvodni obnovi vSechna nastaveni vSech ovladacich
prvkid ve vSech zalozkach.

Typ obrabéni

Dialog s parametry 5 osého obrdbéni je obvykle spole¢né rozhrani, pouzitelné pro vsechny typy
obrabéni. To je ten piipad, kdy je v rozbalovacim menu volba Hlavni. Kromé toho si mtzete
rozhrani zménit tak, aby bylo rizné zaméieno podle konkrétniho typu obrabéni: Projekce, Swarf
frézovani, Dutina kfivka naklonu, Hlava valc(, Obrabéni elektrod ve 4 + 1 Osach, Plocha dna obézného
kola, Hrubovani obézného kola, Swarf Dokonceni Lopatky ObéZného kola, Dokonceni dfiku lopatky 4 + 1
Osy a Nastaveni Vrtani. VSechny tyto polozky zméni rozhrani tak, Ze bude se snizi pocet zalozek.
To vam pomize zabyvat se pouze ovladacimi prvky, které jsou relevantni pro dany typ
obrabéni. Kazdy z téchto parametrii nastavi vychozi hodnoty v systému, které jsou zaméfeny na
urcity typ obrdbéni a to i pro parametry, které nejsou v dialogu zobrazeny pro urdity typ
obrabéni. Doporucujeme vam kliknout na tla¢itko Obnovit pivodni pokud ménite typy obrabéni.

Také mizZete tato specializovand rozhrani vyuzit jako pomoc pfi nastavovani vychozich hodnot
zaméfenych na urcity typ obrabéni a pak pfepnout zpét na Hlavni rozhrani. To vam muze
pomoci se naucit nastaveni kterych parametrd je dalezité pro konkrétni typ stroje. Podrobné
informace, viz toto:

*  Projekce dale
+  “Swarf frézovani” na strané 43
« . Ve 4 ”» 4
*  “Dutina ktivka naklonu” na strané 44
0 )

+  “Hlava valci” na strané 45

+  “Obrabéni elektrod ve 4 + 1 Osach” na strané 46
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Zalozka Nastaveni

*  “Plocha dna obézného kola” na strané 46

*  “Hrubovani obézného kola” na strané 48

+  “Swarf Dokonceni Lopatky Obézného kola” na strané 49
*  “Dokonceni diiku lopatky 4 + 1 Osy” na strané 50

”m

+  “Nastaveni Vrtani” na strané 5o

Hlavni

Pokud je v dialogu Parametry pro 5-Os aktivni volba Hlavni, je k dispozici sedm zalozek pro
definici 3, 4 a 5 osého obrabéni. Popis obsahu kazdé zdlozky je piislusné pasazi vénované této
zalozce.

Projekce

Toto rozhrani je specializovdno na promitnuti geometrie na téleso pro nasledné obrabéni.
Tato volba obrabéni vyzaduje volbu fidicich ploch a projekéni geometrie. VSechny ovladaci
prvky pro toto obrabéni se nachdzi v hlavnim rozhrani. Kontrola kolize sleduje dfik ndstroje a
¢elo a télo drzaku. Celo (3pi¢ka) nastroje neni kontrolovana na kolize.

Proces #1 Technologie 5-o0sé parametry (=] ~ |

Nastaveni | Projekce | Propojeni

Geometrie

Ridici plochy
Bezp. vzd. Fidicich ploch o
Reznd strana Stfed v Omezeni osy
Omezit osu nastroje
)
Kfivky projekce
Max. vzdalenost projekce 01 Kontrola kolize
[C]odkdonit od ploch
Jakost povrchu ;
Tolerance obrabéni 0.01 Vzddlenosti
Masmlni krok dhiu 3 Délia ryshioposuvu 2
Hioubka gravirovani ] Najezd délka posuvu 10
.. . Délka posuvu vijezdu 10
Vicenasobne hloubly
[]Pougit vicendsobné hloubky Bezpetnosini vyska prejezdy |10
Odjezdy
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Swarf frézovani

Toto rozhrani je zaméfeno na ttiskové (swarf) frézovani nebo obrabéni bokem nastroje. Toto
rozhrani vam umoznuje vybrat stény, které maji byt obrabény, spodni hranu stén, plochy dna
a kontrolni plochy. Kontrola kolizi pouziva pii své funkci cely definovany nastroj. Na rozdil od
dalsich specializovanych typa obrabéni, Swarf frézovani vam umoziuje plné ovladat polozky v
zélozce Propojeni (vice informaci viz “Zalozka Propojeni” na strané 252).

Nagtaveni = Swar obrdbenl

Geomelris Hortrola asy ndstroje
Plochy sten iystuipni format [50517 =)
Pridavek Nabehowy dhel ke smenu obrabeni 0
T w— Mazdmsini krok: b 3
Definice bocniho ndklonu
[Kul'nnnaarmrublb.vkm' é poz. |
Pocdtecni bod

[ Bez. vad. néstrore | Kontrola kolize VYP Definice
l(:nlml.arexu

Zpusab obedbeni [ 2

Jakost povechu Urovne
Tolerance obrdbeni 0.07 W ]

Pocet rezu 1
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Dutina krivka naklonu

Toto rozhrani je specializovano na obrabéni dutin. Vyberete plochy k obranéni a kiivku
naklonu.

Proces #1 Technologie 5-ose parametry @El a

Nastaveni | Dutina po kiivee néklonu

O | omezen

Madmalni krok |1

Pridavek |0

Tolerance obrdbéni [g o1

Flochy dna Vychozi Najeti/Vyjeti

Odjezdy
Vzddlenosti
Délka rychloposuvu 20
Majezd delka posuvu 10
Délica posuvu vijezdu 0

Bezpednostni vyika prejeadd 0
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Hlava valcu

Toto rozhrani se zaméfuje na obrabéni otvort bodem v kterém se nastroj naklani. Vyberete
bod naklanéni, fidici plochy, sledovanou kiivku a kontrolni plochy. Kontrola kolizi pouziva
pii své funkci cely definovany nastroj.

| Nagiaweni Obrébeni Sacich kandls ndklonem skiz bod

Kortrola rens

[ = ] Jednim smerem - Zpusob rezu

[Pind. predeii obrobeni presmichivan v | Cblast

ST ———
[\‘emmu':d: v] Smer jedrosmemiéng
T Vodiei kivka porsben|
Kortmia kolize VYP Jekost powrchy
0.0 Tolerance abrébeni
Korirolni plechy -
m [os « sagmant
5 1 Madmdini Kk
L] Fridavek:
0o
Pocdtecni bad
Bep. vzdalencst F
Vzddlenosti
Veddlenost rychloposuvu e
Vedadlenost posuvu 10
Bezpecnosini wydka prejezdy 10 Wychozi Najeti/Vigeti
Mandmdin | krok Ohlu 3 ] Ormezen
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Obrabéni elektrod ve 4 + 1 Osach

Toto rozhrani se zaméfuje na obrabéni elektrod. Vyberete fidici a kontrolni plochy. Kontrola
kolize sleduje dfik nastroje a ¢elo a télo drzdku na kolizi s fidicimi plochami. Celo ($picka) a
diik jsou kontrolovany proti kontrolnim plocham.

Nastaveni | Obrébni elektrod 4+1 Osa

Maximaini krok Ghiu 3

Bezp. vzdalenost

e Rovina Z =
Vzdalenosti
Délkca rychloposuvu 20
Délka posuvu 0
Délka posuvu vijezdu 0

Bezpetnostni vjika prejezdi 10

PouZit oblouk Najeti Viyjeti mezi fezy
{80=Ano / 300=Ne}
Tolerance Fetézeni

Proces #1 Technologie 5-osé parametry @El a

Tridéni
[] Prevrétit preskok
Zpisob obrabéni Cikcak k4

Pofadi fezii Standardné b

Ridici plochy
O Pocateéni bod

Pidavek Oblast
0 e

Plny, pfedejit obrobeni presmych hran v

[0  Provét plochy

Konirola koize \yp | el néklonu 0 Zosa v

[] Dsa ndst. kFiZi osu naklonu

O | Definice polotovan:

v 150

| Omezeni

Jakost povrchu

Masimain krok 1

Tolerance obrabéni 0.01

10 Vchozi Najeti/ Vet

Plocha dna obéZného kola
Porovndni voleb 5 osého obrabéni obéziného kola a MultiBlade v 5 osdch plynule

S EEFFTEEY 1]

RS

Ackoliv zdkladni modul 5 os plynule obsahuje volby
pro obrabéni obéznych kol, je doporuc¢eno
upfednostnit modul MultiBlade v 5 osach plynule
(nebo MultiBlade v 5 osach plynule trovné 2 pro
nejlepsi ovladani vsech aspektti obrabéni obézného
kola). Protoze je MultiBlade pouze pro obézna kola
a blisky, automaticky detekuje a vyuzije radidlni
symetrii, zpracuje lopatky a rozdélovaci kola s

o
S PTEE]
B4 8

jakymkoliv zakfivenim a nabidne moznosti a

ovladaci prvky, které jsou urc¢eny pro obézna kola, jako je naptiklad specidlni nastaveni
nabéznych a zadnich hran.
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Zalozka Nastaveni

Rozhrani Plocha dna obézného kola je zaméfeno na dokoncovaci obrabéni ploch dna turbiny.
Vyberete levé a pravé stény lopatek, kiivku ndklonu, po které se ma postupovat a plochy dna.
MiizZete vybrat také obrobeni kolem lopatek obézného kola, nebo pouze mezi lopatkami
pomoci ovladacich prvki v Pokrocily. Kontrola kolizi pouziva pii své funkci cely definovany
nastroj.

Proces #1 Technologie 5-ose parametry @El a

Nastaveni | Plocha dna ob&iného kola

Kontrola fezu
Zpiisob obrab&ni Cikcak N
Prava Pofadi fezd Standardné 2
Levd
Masdmaini krok 1
Kfivka ndklonu
Pridavek |0
Pokrogily
Tolerance obrabéni | 01
Plochy dna
Kontrola kolize VYP Axidni posunuti... 0
Pomér posuvu prvniho fezu v 100
nmeentach

Odjgzdy
Wzdalenosti
Delka rychloposuvu 20
Najezd delka posuvu 0

Délka posuvu vijezdu

Bezpecnostni wyika prejezdd 0
Viichozi Najeti Vijeti
Maxdmalni krok Ghiu

O Omezeni




Zalozka Nastaveni

Hrubovani obézného kola

Toto rozhrani je zaméfeno na hrubovani turbin. Vyberete levé a pravé stény lopatek, plochy
dna a kontrolni plochy, mtzete vybrat také obrobeni kolem lopatek obézného kola, nebo
pouze mezi lopatkami, pomoci Pokrocilych ovladacich prvkia. Kontrola kolizi vyuZziva provéiuje
kolize ¢ela (3picky) nastroje a dfiku s fidicimi plochami. Cely nastroj (¢elo, dfik, ¢elo a télo

drzédku) jsou provéfovany na kolizi s kontrolnimi plochami.

Proces #1 Technologie 5-0s€ parametry

Nastaveni | Flocha dna ob&iného kola

Odjezdy

Wzdalenosti
Délka rychloposuvu

Najezd délka posuvu 0

Délkca posuvu vijezdu

Bezpednostni wiska pfejezd(
Vychozi Najeti/ Vigeti

Maximaini krok: dhiu 3

O Omezeni

Kontrola fezu
Zphsob obrdbéni Cikcale hd
Prava Pofadi Fezli Standardné ks
Levd
Maamdini krok 1
Kfivka nklonu
Pridavek |0
Pokrodity
Tolerance obrdbé&ni [ p1
Plochy dna
Kontrola kolize VYP Pxidlni posunuti... 0

Pomér posuvu prvniho fezu v 100

nmrentech

=

o] =/




Zalozka Nastaveni

Swarf Dokonceni Lopatky Obézného kola

Toto rozhrani je zaméfeno na dokoncovaci obrabéni stén lopatek obézného kola. Vyberete
plochy dna, fidici a kontrolni plochy, mtiZete vybrat také obrobeni kolem lopatek obézného
kola, nebo jedné stény lopatky pomoci ovladacich prvka v Pokrodily. Kontrola kolizi provétuje
diik nastroje a ¢elo a télo drzaku na podiezani. Tato volba neprovéiuje ¢elo ($pi¢ku) nastroje.

Proces #1 Technologie 5-osé parametry @El a

Nastaveni | Swarf Dokonceni Lopatky Ob&Zného Kola

Oblast
Typ Piny, pFedejit obrobeni pfesmych hran

<

Jakost povrchu

Pakroily
Tolerance obrabéni 0.01
Plochy dna

Ridici plochy lopatky

Krit kol bo¢ vykl. VYP

Maximaini krok 1

Fridavek 0

Odjezdy
Tridéni

Zpiisob obrabéni Cikeak w

Vzdélenosti

Délkca rychloposuvu 20
Najezd délka posuvu 10
Délka posuvu vijezdu 10
Bezpe&nostni wyska pfejezdd Y
ichozi Najet i/ \Vyjeti
Maamaini krok Ghlu 3
Definice bo&niha
Kolmo na smér obrbéni v kadé pozici W Pokrogily

Porovndni voleb 5 osého obrdbéni obéziného kola a MultiBlade v 5 osdch plynule

L e EEEFE R

TH

~4'| Ackoliv zdkladni modul 5 os plynule obsahuje volby
pro obrabéni obéznych kol, je doporuc¢eno
upfednostnit modul MultiBlade v 5 osach plynule
(nebo MultiBlade v 5 osach plynule trovné 2 pro
nejlepsi ovladani vSech aspektti obrabéni obézného
kola). Protoze je MultiBlade pouze pro obézna kola
a blisky, automaticky detekuje a vyuzije radialni
symetrii, zpracuje lopatky a rozdélovaci kola s
jakymkoliv zakfivenim a nabidne moznosti a
ovladaci prvky, které jsou urc¢eny pro obézna kola, jako je naptiklad speciilni nastaveni
nabéznych a zadnich hran.

i =

b

49



Zalozka Nastaveni

Dokonceni driku lopatky 4 + 1 Osy

Toto rozhrani je zaméfeno na dokoncovani difiku lopatky turbiny. Vybirate hrany, mezi
kterymi se ma obrdbét, a fidici plochy, které maji byt obrabény. Navic vdm umoziiuje oznacit
kiivku vyklanéni, po které se bude postupovat. Kontrola kolize sleduje diik nastroje a ¢elo a
télo drzdku na kolizi s ¥idicimi plochami. Celo ($pi¢ka) a dik jsou kontrolovany proti
kontrolnim plocham.

Proces #1 Technologie 5-0se parametry @IE a2

Mastaveni = Obrabéni jadra lopathy

Jakost povrchu

Tolerance obrabéni 0.01
Ridici plochy...
Maxdmain{ krok 1
Druhy
Bezp. vad. Fidicich ploch Zplisob obrébéni | Jednim smérem v
0 Smér jednosmémeého obrabéni
Krivka naklonu... Sousledné N
O Uhel naklonu
Provéfit Flochu 0
0.01
[0 Definice an

Kort. Kolize BoZniho Vidklonéni {fx Pohyb) VYP |

Odjezdy

Wzddlenosti

Délka rychloposuvu
Najezd delka posuvu o
Délka posuvu wyjezdu

BezpeEnostni vyka prejezdd 10

Wychozi NajetiVyjeti
Maximalni krok dhlu 3 O

Nastaveni Vrtani

Toto rozhrani vdm umoziiuje provadét vrtaci operace v kontextu 5 os. Oproti ostatnim
ucelovym typtim obrabéni, Vrtani vam poskytuje plnou kontrolu nad polozkami ve tfech
ostatnich zdlozkach (dal$i informace viz Zalozka Kontrola osy nastroje, Zalozka Kontrola kolize
a “Zéalozka Propojeni” na strané 252).

Polozky v zaloZce Nastaveni vrtani jsou podobné, jako v procesu Diry ve Frézovani a jsou
seskupeny do péti oblasti:

1. Cyklus, ddle
2. “Data cyklu” na strané 51
3. “Prvky dér” na strané 52

4. “Modifikdtory dér” na strané 52
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5. “Body na plose” na strané 53

S vyjimkou volby Body na plose jsou vSechny ovladaci prvky na strané Nastaveni vrtani popsany
mnohem podrobnéji v ptirucce Frézovdni v ramci "Proces Diry".

Proces 1 lkona 5-o0s€ parametry @EIE

Nastaveni Mastaveni vitani | Kprtrola kolize | Propajeni

Cybdus Typ Modifilkatony Dér Body Na Floge
() Pos. Do - Rychlop. Ven y ["] Upravit Start J ®) Pouiit Vybrané Body @
) Pos Do - Posuvem Ven . O Poutit Promitnuté Body
) Zavitovani s wyr. hlavickou () Primér Nawrtani.
) Pevné zévitovani (®) PIna hloubka Max. Vzdalenost | g1
‘E:E' Vitani s vyplach. s plnym vjjezd. [] Upravit konee Hloubka diry 1
(_) Vitani & vyplach. s &ast. vyjezd.
) Hrubovani Viywrtavanim (") Houbka Piného Primén
) Dokongovani Virvitavanim (®) Houbka Na Spicku Nastroje
) Vyvrtdvani podroubovici

yvitavan Data Cyldu
Vyvrtdvany Primér 1 9) Pozadovany Z Kok 01
Bezpednostni 0 Aktudini Z 0.0100
Prvicy dér
(3 Hom e) Bezpetnostni 0 Pocet Prichodid 10
) Srafeni MNéjezd & Vijezd Viiezd
) Stfedni hloubka @ Primka 0.25 ® Primka 0.25
) Dolni
) Posétek Segmentu 50" Radius 0.25 50" Radius 0.25
) Konec Segmentu () 90° PFimka () %0° PFimka
A PoZatek ve Stfedu Konec ve Stfedu
() Porovnat Segm. podle Indexu ifka Fezu 01
(® Porovnat Segm. podle Viastnosti Presah 0
[]Délka
Polot 0
Primar olotovar
Kugel Dodateéné Prichody 0
Metoda Obrabéni Uhel Najeti 0

Cyklus

Zde provedena volba urcuje cyklus, ktery pouZije vrtaci proces pro své pohyby Ndjezdu/Vyjezdu.
Volby jsou piesné stejné, jako v dialogu procesu Diry. Kompletni informace viz ptiruc¢ka

el

Frézovdni, v "Zalozka Vrtani".

Kromé toho, pokud mate uZivatelsky postprocesor, ktery podporuje dalsi vrtaci cykly, mtzete
pouzit rozbalovaci menu pro volby Uzivatelského cyklu, véetné cykltt s proménnym vyplachem.

Poznamka: Zavitovaci cyklu a uzivatelské vrtaci cykly vyZaduji tpravu postprocesoru (k
dispozici bezplatné). Pokud néktery z téchto cyklti pouzijete s postprocesorem, ktery ho
nepodporuje, dojde k chybé.

Data cyklu

Podle volby v sekci Cyklus Typ lze nastavit jednu nebo nékolik téchto voleb:
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Bezpecnostni vzdalenost:

Dostupné pouze pro cyklus Vrtani s vyplachovanim s plnym vyjezdem. Zadana hodnota urcuje
prirtstkovou vzdalenost ve sméru od materidlu, z které nastroj zahaji dalsi cyklus vrtani s
vyplachovanim.

Vyplach:
Dostupné pouze pro cykly s vyplachem. Zadejte hodnotu urcujici hloubku, do které nastroj
zajede pfi kazdém vyplachu.

Odjeti:
Dostupné pouze pro cyklus Vrtani s Vyplachovanim s ¢astecnym vyjezdem. Zadejte hodnotu urcujici,
jak daleko nastroj odjede po kazdém vyplachu.

Zavitovani %:
Dostupné pouze pro cyklus Zavitovani s vyrovnavaci hlavickou. Zadejte hodnotu uréujici procento
posuvu, které bude pouzito v zavitovacim cyklu.

Prodleva:
Dostupné pro vSechny typy cyklt kromé Vyvrtavani. Zadejte hodnotu urcujici dobu, kterou vrtik
pocka na konci diry se zapnutym vietenem.

Parametry Vyvrtavani:

Parametry, nabizené v sekci Cyklus Typ pro cykly Hrubovani vyvrtavanim, Dokoncovani vyvrtavanim
a Vyvrtavani po Sroubovici, jsou stejné, jako parametry nabizené u odpovidajicich cykla v dialogu
procesu Diry ve Frézovani. Kompletni popis viz pfiruc¢ka Frézovdni, "Proces Diry" > "Zalozka

m

Vyvrtavani".
Prvky dér

Slozity prvek typu dira mize mit nékolik prameéra, kazdy s vlastni soufadnici Z. Mtzete si
vybrat, zda pouzit hodnoty procesu na Horni ¢ast diry, hloubku Srazeni, Stredni hloubku nebo na
Dno diry.

Informace o volbach Horni / Srazeni / ... / Pocatek segmentu / Konec segmentu naleznete v pfirucce
Frézovdni, "Proces Diry" > "Zalozka Prvek-Dira" > Nastaveni, volby a parametry".

Stejna sekce v prirucce Frézovdni popisuje také porovnavani segmenta (Porovnat Segmenty podle
Indexu a Porovnat Segment podle Vlastnosti) a obsahuje ptiklady.

Modifikatory dér

Upravit Start:

Pokud neni toto zatrhavaci poli¢ko aktivovano, nebo kdyz je hodnota 0, najede $picka nastroje
do a z bodu vyjezdu bez zadného piirtstkového posunuti. Zadejte kladnou hodnotu, pokud
chcete posunout $picku nastroje do Bezpe¢nostni roviny ndjezdu nad troven R.

Prameér navrtani / PIna hloubka:
Vyberte jednu z téchto voleb pro stanoveni, zda nastroj navrtava, nebo zajizdi do celé hloubky.
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Pro PInou hloubku muzete zadat také hodnotu Upravit konec pro urc¢eni vzdalenosti, ve které
chcete mit $pic¢ku ndstroje od dna diry (pfirtistkovda zména Hloubky diry). MtiZete také zvolit,
zda PIna hloubka oznacuje hloubku plného primeéru néstroje nebo pouze hloubku $picky
nastroje.

Body na plose

Pouzit vybrané body / Pouzit promitnuté body:

Vyberte jednu z téchto voleb pro stanoveni, zda vrtaci operace vychazi z vybranych bodt, nebo
misto toho z bodt z nich promitnutych na obrobek. V obou piipadech je orientace osy nastroje
urcena normalou plochy.

Max vzdalenost:

Tato hodnota urcuje maximalni vzdalenost, ve které miize byt Vybrany bod umistén, nebo do
kam maze byt Promitnuty bod promitnut a pfitom byt uvazovan v kalkulaci. Vsechny body ve
vétsi vzdalenosti (méfeno kolmo na plochu), nez zde zadand, budou ignorovany.

Hloubka Diry:
Tato hodnota uréuje polohu absolutni hloubky diry. To ptredstavuje maximalni zajeti do plochy.

3D CRC (3D kompenzace poloméru nastroje)

V 5-0s plynule a souvisejicich modulech (MultiBlade a 50sé obrabéni otvort (portt)) nyni
muzete pouzit 3D verzi kompenzace poloméru nastroje (CRC).

Poznamka: Protoze 3D CRC pridava do operace nova data drahy nastroje, je nezbytna
mald zména v postprocesoru.

Aktivace 3D CRC

V dialogu procesu na zalozce Volby, zaskrtnéte vlevo dole pole 3D CRC Zapnuta.

Proces #1 Technologie 5-0sé parametry
Mastaveni | Drahy plochy | Kortrola osy néstroje | Kontrola kolize | Propojeni | Hubovani | Pomocné
Hiavni A4 Obnovit ptvodni

[ Knnirwat otofenim

|_| Generovat Osu Obrabéni Forlu

[130 CAC Zapnuta

Co je 3D kompenzace poloméru nastroje?

3D CRC je trojrozmérna kompenzace nastroje pro bloky s rovnymi tseky. Kromé XYZ soufadnic
koncového bodu rovného useku musi tyto bloky obsahovat komponenty normalového vektoru
plochy.
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Jednotkovy vektor je matematicka veli¢ina s velikosti (délkou) 1 a smérem. Smér normélového
vektoru plochy je urcen slozkami I,J,K (nebo v systému Heidenhain Nx,Ny,Nz) tak, Ze
I2 + 32 + K2 = 1.

— A: Obrobek
P2:
oy zy 4K B: Nastroj
AN
.

P1: Naprogramované soutadnice
/ 2 P2: Soufadnice stfedu nastroje
R: Rddius nastroje

P17
(X.Y.2) N P

X

I,J,K: normalovy vektor roviny: smér od P1 do P2

Jak je vidét na ndkresu vys$, nastroj projizdi po radiusu nastroje R ve sméru normalnim
(kolmém) k roviné (L,J,K) z naprogramovanych soufadnic (X,Y,Z) do kompenzovanych
soufadnic stiedu nastroje (X',Y',Z").

Na rozdil od dvourozmérného CRC, které generuje vektory kolmé ke sméru I, J,K, 3D CRC

generuje vektory ve sméru I, J,K. Vektory jsou generovany v koncovém bodu daného bloku.

Pouziti
3D CRC vdm umoznuje pouzit nastroje s rozmeéry, které neodpovidaji rozmérdm vypoctenym
CAD systémem, stejné jako miiZzete pouzit klasické 2D CRC.

Pro Celni frézovdni: 3D CRC zajistuje kompenzaci geometrie frézovaciho stroje ve sméru
normalového vektoru plochy. Obrabéni obvykle probiha ¢elni plochou nastroje.

Pro frézovdni po obvodu: 3D CRC zajistuje kompenzaci poloméru frézovani kolmo ke sméru

pohybu a kolmo na smér ndstroje. Obrabéni obvykle probihd bo¢ni plochou (bokem) nastroje.

Zmény v postprocesoru

Zmény, které je nutné provést v postprocesoru, aby podporovat 3D CRC, jsou evidentni:

+  Pridani ptikazu Output3DCRCNormal za piikaz MoveAllAxes (nebo jeho ekvivalent) dovniti
podprogramt segmentace posuvu/rychloposuvu/obloukt v drdze nastroje.
Naptiklad:

TPRAPIDFEAT:

SEQC ABSORINC CRCC RAPIDC MOVEALLAXES OUTPUT3DCRCNORMAL CRCOFFSETC SPEEDC TOOLOFFSETC
EOL

RETURN
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Vsimnéte si, Ze jsou pouzity piikazy CRCC a CRCOffsetC. Jedna se o stavajici 2D CRC
piikazy, které byly aktualizovany, aby fungovaly i s 3D CRC. Ptikaz CRCC napiiklad
vygeneruje G141 pro Haas 3D CRC Zapnuto, pokud aktudlni operace pouziva 3D CRC, nebo
vygeneruje G41/G42, jedna-li se o klasické 2D CRC.

+  Pokud potiebujete formdtovat normalové vektory ploch zptisobem, ktery neni podporovan
vstupnimi poli v dialogu Formulaf, mtizete pouzit piikazy 3DCRCNormalI#.
Naptiklad:

3DCRCSURFACENORMALS:
IF 3DCRC? AND NOT CRCOFF?

"I' OUTPUT('I', 3DCRCNORMALI#) 'J" OUTPUT('J', 3DCRCNORMALIJ#) 'K' OUTPUT('K',
3DCRCNORMALK#)

END

RETURN

Pak mizete v podprogramech drahy nastroje volat podprogram 3DCRCSurfaceNormals
misto Output3DCRCNormal.

Zmény Formulare

*  Pro generovani 3D CRC ho musite aktivovat ve formulafi postprocesoru:
Zalozka Program Options > Options > Operation Support, zaskrtavaci policko 3D CRC.

*  Pro zadani vystupnich G-koéda 3D CRC editujte Formulai:
sekce Offsets and Workplanes > Tool Offsets > 3D CRC.

+ Doporucuje se zadat toleranci segmentace postprocesoru na 0. To se nachdazi v
Form > Movement > Rotary > Rotary Toolpath Options.
Nastavite-li 0, postprocesor nevlozi zadnou dalsi segmentaci drahy nastroje, coz je dtlezité
pii pouziti 3D CRC v 5-os plynule.

*  Pokud postprocesor vlozi dal$i segmentaci, musi GibbsCAM interpolovat 3D CRC normalovy
vektor plochy mezi segmentovanymi body. Tato interpolace je nejlepsi odhad toho, co CNC
potiebuje pro obrobeni hladké drahy nastroje a tak vloZeni dalsi segmentace zvysi nejistotu
piesnosti interpolovaného normdlového vektoru plochy.

Podpora 3D CRC
V tidicich systémech stroja jsou rozsifené dva typy koda pro 3D CRC, ale pouze jeden z nich je

v aktudlni verzi podporovan 5-osym procesem. Tyto dva typy lze popsat jako automatické
3D CRC a explicitni 3D CRC.

Automatické 3D CRC (nepodporovano)

Automaticky typ generovani 3D CRC znamend, ze CNC automaticky vypocte rovinu
kompenzace nastroje, kterd je kolma k vektoru nastroje. Tento typ generovani kddu je uzite¢ny
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v situacich omezeného 5sého obrabéni, hlavné pii Swarf (tfiskovém) frézovani, kdy bok nastroje
prichazi do styku s materidlem a postupuje po vodici kiivce. Automatické generovani 3D CRC se
podoba 2D CRC, kde G-kod CRC vlevo nebo CRC vpravo oznacuje stranu nastroje relativné
vici sméru obrabéni.

Ve stadvajici verzi neni generovani automatického 3D CRC podporovano. To je kvili tomu, Ze
strana obrabéni (CRC vlevo vs CRC vpravo) neni zndma a proto pro ni nelze generovat kdd.

Explicitni 3D CRC (podporovano)

Explicitni typ generovani 3D CRC znamend, Ze blok G-kédu musi generovat trojrozmérny vektor
kompenzace nastroje - normalovy vektor plochy. Tento typ kddu se pouziva v situacich 5-osého
obrabéni, kde se pro obrabéni pouziva plocha, véetné Swarf frézovani. Explicitni 3D CRC
vyzaduje generovani normalovych vektort plochy, ale souc¢asné nepouziva G-kody CRC vlevo a
CRC vpravo pro urceni strany kompenzace. Misto toho CNC pouziva G-kod pro zapnuti nebo
vypnuti 3D CRC.

Od verze GibbsCAM 13 je explicitni typ generovani 3D CRC podporovan v 3D CRC modulu 5-os
plynule.

Priklad formatti CNC kodu (explicitni 3D CRC)

Nize je nékolik ptikladt vygenerovanych koda pro razné fidici systémy strojt.
Fanuc/Mazak

© G41(G42)XY Z I JKD

*  G41 nebo G42 zapne 3D CRC. Pfi pouziti G42 CNC interpretuje normalovy vektor plochy I ]
K v opa¢ném sméru. GibbsCAM nebude indikovat, kdy ma postprocesor pouzit G41 a kdy
G42 a proto by mél postprocesor vzdy generovat G41 (nebo generovat G42 a postprocesor
muze prevratit normalu plochy 1] K).

+ Parametry I ] K definuji normalovy vektor plochy
*  G41 a G42 se pouzivaji i v klasickém 2D CRC. Rozdil u tohoto bloku G-kédu je vepsani

parametra I J K, které oznacuji 3D CRC.

Haas

° G141 XY ZDTIJK
* G141 zapne 3D CRC a G142 neni pouzito. G40 zrusi 2D a 3D CRC.

+ Parametry I J K definuji normalovy vektor plochy
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Heidenhain TNC

* LN XY ZNX NY NZ TX TY TZ RO
* LN, v protikladu k L, pfedstavuje pracovni posuv 3D CRC — zapne 3D CRC.

* Parametry NX NY NZ definuji normadlovy vektor plochy.

Poznamky

Vsechny stavajici CRC ptikazy byly aktualizovany, aby fungovali paralelné s 3D CRC, dava-li to
smysl. Naptiklad pro piikaz CRCLeft? (CRC vlevo) nemd vyznam generovat normalové vektory
ploch 3D CRC, protoze 3D CRC nezavisi na G-kodech strany fezného ndstroje (G41 vs G42).

Z tohoto dtivodu, pokud pouzijete piikaz CRCLeft? s 3D CRC a pokud je 3D CRC zapnuté
(jinymi slovy, pokud 3DCRC? vrati pravda), pak ptikazy CRCLeft? a CRCRight? oba vrati
pravda.

Tipy k programovani 5-osych operaci
Kdyz aktivujete 3D CRC v dialogu 5-osého procesu, potiebujete zohlednit typ generované drahy
nastroje a urcit, zda je vhodna pro 3D CRC. Zde je par véci, ke kterym byste méli pfihlédnout:

+ Ujistéte se, Ze ma drdaha nastroje dostate¢ny ndjezd a vyjezd pfi zapinani a vypinani CRC,
jinak dojde k podfezani.

*  Ma-li obrdbéna plocha dostate¢né ostry konkavni roh, pak nastroj podieza protilehlou
plochu pfi obrabéni aktualni plochy.
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Zalozka Drahy plochy

Zalozka Drahy plochy (dostupnd, pouze pokud je v rozbalovacim menu Nastaveni zvoleno
Hlavni) vam umoziiuje definovat, jak 5 os vypoc¢itava drahu nastroje:

¢ Pro kalkulaci zaloZenou na Plochach, Trojihelnikové siti nebo Draténém modelu vam dalsi
ovladaci prvky umoziiuji nastavit volby $ablon, oblasti obrabéni, volby tfidéni a jakosti
povrchu.

* Pro kalkulaci zalozenou na Swarf obrabéni vam dal$i ovladaci prvky umoziuji vybrat
plochy a kfivky, zvolit nastaveni obrabéni, nastavit hodnoty kvality povrchu a zadat
ostatni nastaveni Swarf obrdbéni. Podrobnosti viz “Kalkula¢ni strategie: Swarf obranéni”
na strané 93.

Kde je to relevantni, umoznuje zalozka Drahy plochy zaroven vybrat plochy a / nebo hrany
(Fidici, orienta¢ni nebo definujici soudast); pro vybér voleb pro tfidéni, poc¢ate¢niho bodu a
posunuti; a nastaveni parametrt kroku.

Kdyz je kalkulace drahy nastroje zaloZena na Plochéch, Trojuhelnikové siti nebo Draténém modelu,
nabizi strana Drahy plochy pét skupin ovladacich prvk:

 “Nastaveni Sablony” na strané 62
e “Oblast ” na strané 120

» “Nastaveni Ttidéni” na strané 138
e “Jakost povrchu” na strané 156

e “Bo¢ni krok” na strané 161
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Proces #1 Ikona 5-osé parametry

Mastaveni | Drahy plochy | Kortrola osy nastroje | Kontrola kolize | Propojeni | Hrubovani | Pomocné

HEE=E

Kalkulace zaloZena na [F‘Iod’w

=)

Sablona

[Rovnobsing fezy

7)

Vybér obrabécich Ghld...

Knnsiﬁnml Z
Paralelne

Zplisob obrabéni
Pofadi fezd

Smér jednosmérného obrabéni

Uhel obrab&ni v X,Y 30
Uhel obrabéni v Z 30
Ridici plochy. ..

Drive surfaces offset 0 ﬁ .

Oblast 9

Typ [Pln‘f, piedejit obrobeni pfesnych hran v]

[ Round corners ] [ 2D ohranieni ] Jakost povrehu o
Tal brabéni

[ Prodlouzit / ofiznout ] .oerance ghrapEn L
Maximum distance 0.5

[ Rozsah dhlu ]

Tridéni B

Zachazeni s hranou plochy
Prevratit preskok 0 [ ]

Pokrodily

[5pirala * [ Pokrodily_|
|
Standardné Krok
Alni krok 6
['u'e sméru rudicek v]
Ridge height i

Vykonany smér fezu (predpoklad_uzaviené kontury)

™ [ Pocitesni bod | ErsrEms
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Kalkulaéni strategie

V zalozce Drahy plochy ovliviiuje prvni volba, Kalkulace zaloZena na, volby zobrazené v této zalozce
a ostatnich.
Modul GibbsCAM 5 os plynule nabizi fadu voleb pro vypocet a generovani drahy ndstroje.

Vypocet Strategie
Vypocet Plochy vygeneruje body drahy nastroje na
parametrickych plochach. Podrobnosti viz Obrabéni Strategie obrabéni zdvisi na
ploch. Sabloné:

Rovnobézné tezy (kalkulace
zaloZena na Plochach)

Kolmo do kfivky
Piechod mezi 2 kiivkami

Rovnobézné s kiivkami

Promitnout kiivky
Pouziti Ploch: Po volbé Sablony obrabéni — viz “Nastaveni
Sablony (Kalkulace zaloZena na Plochach)” na strané 63 —
oznacite fidici plochy a zadate hodnoty oblasti obrabéni, Rovnobézné s plochou
tfidéni, kvalitu povrchu a krok.

Pfechod mezi 2 plochami

Vypocet Trojuhelnikova sit generuje body drahy nastroje
umisténim bezkolizni kontury z nastaveného sméru na
obrdabénou plochu. Kdyz se nastroj naklani, otaci se
kolem pevného bodu dotyku na siti.

Strategie obrabéni zavisi na
Sabloné:

Hrubovani
Rovnobézné tezy
Promitnout kiivky
Konstantni Z
Konstantni vrchol
Roviny

Tuzka

Projekce
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Vypocet Strategie

Pouziti Trojuhelnikové sité: Po volbé sablony obrabéni — viz
“Nastaveni Sablony (Kalkulace zaloZena na Trojuhelnikové siti)”
na strané 76 — oznacite fidici plochy a zadate hodnoty oblasti
obrabéni, tfidéni, kvalitu povrchu a krok.

Kalkulace Dratény model generuje jednu drahu nastroje podél fidici kiivky bez
obrabécich ploch s interpolaci mezi orientacemi uré¢enymi uzivatelem vybranymi
aseckami.

Pouziti Draténého modelu: Po volbé tidicich k¥ivek a orienta¢nich pfimek — viz “Nastaveni
Sablony (Kalkulace zalozena na Draténém modelu)” na strané 91 — a pak zadejte hodnoty pro
obrabénou oblast, tfidéni a kvalitu povrchu.

Kalkulace Swarf obrdabéni vyprodukuje cilovou plochu
pomoci pouze jednoho fezu s pouzitim celé délky britu

nastroje. Pokud kalkulace vychazi ze

Swarf obrabéni, uzivatelské
rozhrani modulu 5 os
plynule se zméni nékolika
zpusoby.

Zalozka Drahy plochy pro
Swarf obrabéni

Zalozka Kontrola osy
nastroje pro Swarf obrabéni

Zalozka Kontrola kolize pro
Pouziti Swarf obrabéni: Vyberete-li strategii Automaticky Swarf obrib&ni

(doporuceno), definujete plochy soudésti a horni/dolni ktivky,
zvolite zptisoby obrabéni a typ vychoziho bodu, zadate hodnoty ~Zalozka Vicendsobné fezy
kvali rch 18i n ni na stranach Vicenasobné tez oy

vality pov chu a dals a.sta“ve a svt andch Vice asobné fezy Z4lozka Rohy
a Rohy. Dalsi informace viz “Kalkula¢ni strategie: Swarf
obranéni” na strané 93
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Nastaveni Sablony

Prvni véc, kterou je tieba udélat, je urcit, jaka strategie vypoc¢tu drahy ndstroje ma byt pouzita a

pak, ktery typ strategie obrdbéni se ma pouzit.

Pro kalkulaci zaloZenou na Plochach nebo Trojthelnikové siti seznam Sablona urcuje typ fezu:

Kalkulace zaloZena na plochach

Kalkulace zalozena na trojuhelnikové
siti

Proces #1 Technologie 5-0s& parametry

Mastaveni | Drahy plochy | Kontrola osy ndstroje

Kontrola kolize

Kalkulace zalofenz na
Sablona

Rovnob&zne fezy W

Plochy

W

Promitriout lfivicy
Prechod mezi 2 plochami
Rowvnobézné s plochou
Spojnice

Prg

arald

Mastaveni | Drdhy plochy | Kortrola o=y nastroje

Kortrola kolize

Kalkulace zaloZena na
Sablona

Trojuhelnikova sit'

Hrubovani

Fovnob&iné fezy
Promitnout kfivicy

Kalmo do kfiviy abéq Konstantni Z
Prechod mezi 2 kfivikami
Fovnob&ing s kfivkami nstarl

Trochoidné

Pry

W

Jak to funguje. Pro strategii obrabéni s
kalkulaci zaloZenou na Plochach: Vyberete
Sablonu, vyberete plochy k obrobeni (Ridici
plochy) a zadate hodnotu Bezpeénostni
vzdalenost fidici plochy a ostatni nastaveni.

Kompletni informace viz “Nastaveni Sablony
(Kalkulace zaloZena na Plochdch)” na
strané 63.

Jak to funguje. Pro strategii obrabéni s
kalkulaci zaloZenou na Trojuhelnikové siti:
Vyberete Sablonu, zvolite plochy, které maji
byt obrdabény (Obrabéné povrchy) a zadate
hodnoty vysky Z (Vysky), offset nastroje
(Offset) a ostatni nastaveni.

Kompletni informace viz “Nastaveni Sablony
(Kalkulace zaloZena na Trojuhelnikové siti)”
na strané 76.

Pro strategii obrabéni s kalkulaci zaloZzenou na

Draténém modelu: Vyberte kiivky k obrobeni

(Ridici kfivky), zvolte Orientaéni pfimky a pak zadejte ostatni hodnoty a nastaveni. Kompletni
informace viz “Nastaveni Sablony (Kalkulace zaloZena na Draténém modelu)” na strané g1.

Pro strategie obrabéni s kalkulaci zaloZzenou na

Swarf obrabéni je Sablona nahrazena volbami

pro Swarf. Viz “Kalkula¢ni strategie: Swarf obranéni” na strané 93.
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Nastaveni Sablony (Kalkulace zalozena na
Plochach)

V zalozce Dréahy plochy, je-li kalkulace zaloZena na Plochach, je k dispozici nékolik raznych
zptisobti obrabéni. Seznam Sablona urcuje typ fezu:

Proces #1 Technologie 5-o0s€ parametry

Mastaveni | Drahy plochy | Kontrola osy ndstroje | Kontrola kolize | Prd

Kalkulace zaloZena na Plochy W
Sablona

Rovnob&iné fezy W

-
Kolmo do kfiviy abéd
Prechod mezi 2 kfivicami
Rovnob&ing s kfivicami nstar]
Promitnout kfivicy
Prechod mezi 2 plochami aralg
Rovnobéiné s plochou
Spojnice

» Rovnobézné tezy (kalkulace zaloZena na Plochach)
“Kolmo do kfivky” na strané 66

“Prechod mezi 2 kiivkami” na strané 67
“Rovnobézné s kiivkami” na strané 67
“Promitnout kiivky” na strané 68

“Pfechod mezi 2 plochami” na strané 69
“Rovnobézné s plochou” na strané 70

* “Spojnice” na strané 71

Jak to funguje. Jakmile zvolite typ fezu (Sablona), vyberete pak plochy k obrobeni, nazyvané
fidict plochy (viz “Ridici plochy” na strané 74) a volitelné zadate hodnotu odsazeni (viz
“Bezpecnostni vzdalenost fidici plochy” na strané 75) a dalsi nastaveni. V§echny typy $ablon, s
vyjimkou Rovnobézné fezy, od vas vyzaduji k fidicich plocham i vybér jedné nebo nékolika ploch
nebo kiivek.

Rovnobézné rezy (kalkulace zalozena na Plochach)

Sablona Rovnobézné fezy vytvoii drahy nastroje, které jsou vzajemné rovnobézné. Smér fez je
definovan dvéma tihly: Uhel obrabéniv X,Y a Uhel obrabéni v Z. Vzdalenost mezi dvémi sousednimi
fezy je krok (viz “Bo¢ni krok” na strané 161). Jakmile jsou vase parametry nastaveny, definujte
oblast obrabéni pomoci voleb Ridici plochy (viz “Ridici plochy” na strané 74). Viz “P¥iklady
rovnobéZnych fez” na strané 65, kde najdete ptiklady pouZiti nastaveni Uhlu obrabéni.
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Pfedstavte si krdjeni jablka: Mtizete ho fezat nozem rovnobézné shora doli nebo
(D zleva doprava. Obrazky v dialogu symbolizuji jak nastavit pozadovany smér fezt
pomoci uhla.

Vybér obrabécich uhlt

Toto tlacitko otevird dialog, ktery vam umoziiuje vybrat jeden ze soutfadnicovych systémi v
souboru soudasti pro nastaveni thld obrabéni. Vybér CS a kliknuti na OK automaticky vyplni
pole Uhel obrabéni v X,Y a Uhel obrabéni v Z.

Prosim vyberte thel = El
Imported CS
Imported C5 ek

Uhel obrabéniv X, Y

Toto je thel drahy ndstroje, ve vztahu k roviné XY. Uhel @ stuptifi vytvoii drdhu nastroje, ktera
je rovnobézna k ose Y, zatimco thel 90 stupnt vytvori drdhu nastroje, ktera je paralelni k ose X.
Kazdd hodnota mezi -360 a 360 je platna.

Uhel obrabéni v Z
Tato volba ovlada sablonu drahy néstroje relativné k ose Z. Uhel 90 stupiii je vychozi hodnota
pro paralelni obrabéni, coz vytvofi paralelni fezy, které jsou kolmy k virtudlni pfimce orotované

0 90 stupniti od osy Z. Uhel @ stupni je vychozi pro Konstantni Z, coz vytvoii fezy v Z, které jsou
kolmé k ose Z (virtudlni pfimka otocend o 0 stupnt od osy Z).

Konstantni Z
Kliknuti na toto tla¢itko vyfadi parametr Uhel obrabéniv X, Y a vytvoii fezy rovnobézné k Z.

Paralelné

Kliknuti na toto tla¢itko aktivuje volby Uhel obrabéni v X, Y a Uhel obrabéni v Z.
Ridici plochy

Viz “Ridici plochy” na strané 74.

Bezpecnostni vzdalenost Fidicich ploch
Viz “Bezpecnostni vzdalenost fidici plochy” na strané 7s.
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Priklady rovnobéznych fezi

Rezy rovnobézné s osou Y
Nastaveni tthlu obrdbéni v Z na 90° a thlu v XY na @ vytvofi drahu nastroji rovnobéznou k ose

Y s konstantnim pieskokem v X.

D €

Rezy rovnobézné s osou Y
Soubor Pattern - Parallel Cuts.vnc ukazuje pfiklad takové drahy ndstroje.

Rezy rovnobézné s osou X
Zadani Uhel obrabéni v Z a souc¢asné Uhel obrabéniv X, Y na 90 stupnd vytvofi drahu nastroje
rovnobéznou k ose X s konstantnim krokem v Y.

Rezy rovnobézné s osou X

Soubor Pattern - Parallel Cuts.vnc ukazuje pifiklad takové drahy nastroje.

Rezy rovnobézné s osou Z

Pro dosazeni konstantnich fezii v Z zadejte Uhel obrabéniv Z o velikosti @ stuptiti nebo kliknéte
na tla¢itko Konstantni Z. Uhel obrabéni v X, Y se skryje, protoZe uz nebudete pracovat v této roviné.
V tomto ptikladu je Uhel obrabéniv Z a Uhel obrabéni v X, Y nastaven na @ stupii@i pro vytvoieni
kruhové drahy nastroje s konstantni vzdalenosti Z.
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Rezy rovnobézné s osou Z

Kolmo do kfivky

Sablona Kolmo do kfivky vygeneruje drahu nastroje kolmo k vodici kiivce. To znamena, Ze pokud
vami vybrana kfivka neni rovna pfimka, nejsou fezy jeden ke druhému rovnobézné.

Kliknéte na tlacitko Vedeni pro vybér fidicich kiivek (geometrie nebo hrana télesa), které budou
pouzity jako vodici. Dal$i informace o vybéru k¥ivek viz “Ridici k¥ivky” na strané 76. Také
budete muset zvolit jednu nebo vice ploch jako definici oblasti obrabéni kliknutim na tlacitko
Ridici plochy (viz “Ridici plochy” na strané 74). Vzdalenost mezi dvéma sousednimi fezy (v bodu
protnuti kiivky a drahy nastroje) je “Bo¢ni krok” na strané 161.

+ Kiivka se nemusi nachdzet pfesné na nebo nad plochou. Maze byt umisténa
kdekoliv na vasi soucasti.

® *  Pokud ma ktivka pfili§ ostry prtibéh, pak miize draha nastroje se samu sebe
protnout. Vysledky této $ablony jsou vzdy odpovidaji kvalité vybrané
kiivky/plochy.
Priklad

V tomto pfikladu vidite vodici kiivku a vytvotfenou drahu nastroje. Je dilezité, aby se draha
nastroje na hrané vodici kiivky neprotinala sama se sebou. V tomto ptikladé se fezy dostanou
velmi blizko k sobég, ale nedotykaji se.

Viz soubor Pattern - Cuts Along Curve.vnc, kde je tento piiklad.
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Prechod mezi 2 krivkami

Sablona Prechod mezi 2 kiivkami vytvoii ptechodovou drdhu nastroje mezi dvéma hrani¢nimi
kiivkami. Pfechodovou znamenad, Ze vytvofena drdha ndstroje je aproximovdna mezi $ikmé
kiivky a rovnomeérné se rozprostie po povrchu. Tato volba je velmi vhodnd pro obrabéni
strmych prostor pro obrabéni forem. Abyste mohli pouzit tuto volbu, budete muset zvolit jednu
nebo vice ploch k obrabéni a dvé kiivky, mezi kterymi md vzniknout pfechod. Kliknéte na
tla¢itka Prvni a Druhé kfivky pro jejich vybér z vasi geometrie (viz “Ridici k¥ivky” na strané 76).
MiiZete ru¢né zvolit kiivky, které maji byt obrdbény nebo miizete pouZit tla¢itko "Ridici plochy”
na strané 74 pro vybér a ulozeni ploch.

T

Cim presnéjsi jsou vodici kiivky ke skute¢nym hrandm povrch, tim lépe tato funkce pracuje.
Takze nejlepsi vysledky by byly s pfesnou kiivkou na hrané fidici plochy. Pfesny pocet fezi neni
jasné definovan, protoze pirechodova draha nastroje a vzdalenosti mezi fezy na konci ploch jsou
velmi odlisené. Pokud chcete urcity pocet fezii, nastavte Oblast na typ “Dany poctem fezd “ na
strané 123.

@ Pokud nastavite oblast obrabéni na Plny, pocatek a konec
na pfesnych hranach plochy, miiZete nastavit okraje kiivek.

Priklad

V tomto piikladu vidite vyfez kiidla. Cerné a
zelené ¢ary na hrané boki jsou prvni a druha
vybrana kfivka. Jak mazete vidét, ihel mezi
témito kiivkami a také tvar jsou zcela
rozdilné. Generovana draha nastroje je
piiblizné mezi $ikmymi k¥ivkami a na tenkém
a silném boku poloméru. Tady mazete vidét
rozdil a vyhodu této funkce nad rovnobéznou
drahou nastroje.

Priklad mtiZzete vidét v souboru Pattern - Morph Between Two Curves.vnc.
Rovnobézné s krivkami

Sablona Rovnobézné s kiivkami vyrovna smér fezu ve sméru vodici kiivky. Vodici kiivka se nemusi
nachdzet piesné na nebo nad plochou; miize byt umisténa kdekoliv na vasi soucasti. Sousedni
fezy jsou vzajemné rovnobézné.

Abyste mohli pouzit tuto volbu, musite zvolit jednu nebo vice ploch (viz “Ridici plochy” na
strané 74) a Fidici kiivku pomoci tlac¢itka Kfivky hrany (viz “Ridici k¥ivky” na strané 76).

Priklad
Nasledujici obrazky jsou prikladem operaci pouzivajicich zptisob obrabéni Rovnobézné s kfivkami.
Piiklad najdete v souboru Pattern - Parallel To Curve.vnc.
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Promitnout krivky

Sablona Promitnout kfivky vygeneruje jednu drahu nastroje po kiivce. Je to proto dobra volba pro
gravirovani. Budete muset zvolit jednu nebo vice ploch (viz “Ridici plochy” na strané 74) a
promitnutou geometrii, ktera bude t¢inkovat jako fidici kiivka a kterd se vybira tlac¢itkem
Promitnuti (viz “Ridici k¥ivky” na strané 76). V idedlnim piipadé je kfivka pro obrdbéni umisténa
piipadné na fidici plose.

Smér projekce
Vychozi Norméla povrchu promitne kiivku ve sméru normaly na povrch. Ostatni volby vam

umoznuji promitnuti ve sméru rovnobézném s nékterou z os X, Y nebo Z, nebo rovnobézné s
vami vybranou ptimkou.

Max vzdalenost projekce

Toto je maximalni vzdalenost na kterou bude u¢inén pokus o promitnuti vybranych kfivek.
Pokud je pismeno “T” vystiedéno o palec na kouli a maximalni vzdélenost je rovna jedné, pak
bude promitnuta pouze svisla ¢ast “T”, protoze vodorovna pti¢ka “T” by musela byt promitnuta
na povrch z vétsi vzdalenosti nez jednoho palce.

Typ

Stejné jako v ostatnim $ablondch, menu Typ vam umoznuje volit z raznych pfistupt k obrabéni.
Podrobnosti viz “Radidlni se obecné pouziva jako dokoncovaci operace. Je obzvlast efektivni na
soudasti kruhovitého tvaru a mélké oblasti. ” na strané 83 (pro Trojtuhelnikovou sit).
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Priklad / vzorova soucast

Zde muzete vidét generovanou drahu nastroje po kiivce. Abyste si mohli prohlédnout tento
priklad, oteviete soubor Pattern - Project Curve.vnc.

Prechod mezi 2 plochami

Sablona Prechod mezi 2 plochami vytvoii pfechodovou drahu ndstroje na fidici plose. Ridici
plocha je ohranic¢ena dvémi kontrolnimi plochami. Pfechodova znamen4, Ze generovana draha
nastroje je aproximovana mezi kontrolnimi plochami a rovhomérné rozprostiena po fidici plose.
Obrabéni dna turbiny mezi dvémi lopatkami je ¢asty pfipad, kdy lze vyuzit tuto $ablonu. Pro
nastaveni tohoto procesu vyberte Pfechod mezi dvémi plochami z rozbalovaciho menu, pak
vyberte prvni a druhou kontrolni plochu (dvé plochy obklopujici Fidici plochu) kliknutim na
tla¢itka Prvni a Druhy (viz “Kontrolni plochy” na strané 75). Tla¢itko Pokro¢ily vam umoziiuje Fidit
chovéni drahy nastroje mezi kontrolnimi plochami, viz “Tla¢itko Pokro¢ily sekce Sablona” na
strané 72.

* Hrana fidici plochy a hrana kontrolni plochy se musi shodovat.

® + Aby bylo zajisténo, Ze nebude kontrolni plocha poskozena kvtili naklanéni
nastroje, je dilezité aktivovat kontrolu podiezani.

Velkou vyhodou Prechodu mezi 2 plochami je moZnost kompenzovat néstroj na fidici plochu v
levych a pravych rozich obrobku. Toto je koncept “okrajii”. Pokud pracujete s okraji, musi byt
pouzity nastroj kulova stopkova fréza a musi byt aktivovano “Vypocet vztazen na stfed nastroje” na
strané 310; viz “Zalozka Pomocné” na strané 307. Pokud pracujete s okraji, méla by byt hodnota
radius vaseho nastroje nebo vétsi. Mensi hodnota plochy zni¢i. Piiklad viz “Bo¢ni krok” na
strané 161.

Priklad pfechodu mezi dvémi plochami

Tento priklad ukazuje ¢ast turbiny (obézného kola). Primér ndstroje je 10 mm, takze vychozi
okraj je 5 mm. Jak mtzete vidét, vzdalenosti mezi fidici plochou a kontrolni plochou ke stfedu
koule nastroje je 5 mm. To je také dutlezité pro vysledny povrch.

69



Kalkula¢ni strategie

Tento ptiklad najdete v souboru Pattern - Morph Between Two Surfaces.vnc.

Porovndni voleb 5 osého obrdbéni obézného kola a MultiBlade v 5 osdch plynule

ﬁmwrpg EEFEERTT
-~ 2,

— EJ Ackoliv zdkladni modul 5 os plynule obsahuje volby

pro obrabéni obéznych kol, je doporuc¢eno
upfednostnit modul MultiBlade v 5 osach plynule
(nebo MultiBlade v 5 osach plynule trovné 2 pro
nejlepsi ovladani vSech aspektt obrabéni obézného
kola). Protoze je MultiBlade pouze pro obézna kola
a blisky, automaticky detekuje a vyuzije radialni
symetrii, zpracuje lopatky a rozdélovaci kola s
jakymkoliv zakfivenim a nabidne moznosti a
ovladaci prvky, které jsou urc¢eny pro obézna kola, jako je naptiklad specialni nastaveni
nabéznych a zadnich hran.

TR

[

- )
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Rovnobézné s plochou

Pouziti sablony Rovnobézné s plochou znameng, Ze fezy na fidici plose budou generovany na
fidici plose (viz “Ridici plochy” na strané 74) rovnobézné ke kontrolni ploge (viz “Kontrolni
plochy” na strané 75). Tato volba je velmi uZite¢nd hlavné pokud se vase Fidici plocha stietava s
kontrolni plochou. Vzdalenost mezi dvéma sousednimi fezy je Bocni krok. S touto strategii
muzete definovat okraj pro najeti s ndstrojem bez podfezani (poskozeni) tak blizko k fidici a
kontrolni plose, jak je jen mozné . Navic jsou zde po kliknuti na tla¢itko Pokrocily dalsi volby,
které vam poskytuji dal$i moznosti fidit obrabéni ploch. Pro vice informaci viz “Tlacitko
Pokro¢ily sekce Sablona” na strané 72.

* Hrana fidici plochy a hrana kontrolni plochy se musi shodovat.

® .

Aby bylo zajisténo, ze nebude kontrolni plocha poskozena kvili naklanéni
nastroje, je dilezité aktivovat kontrolu podiezani.

Pokud pracujete s okraji (napfiklad viz “Bo¢ni krok” na strané 161), musi byt v sekci Oblast volba
Typ nastavena na Plny, pocatek a konec na presnych hranach plochy, protoze vzdalenost mezi
okrajem a prvnim fezem zdavisi na piesné poloze hrany plochy. Pak kliknéte na tlac¢itko Pokrocily
pro otevieni okna Okraje. Pocatek okraja patii k prvni plose a konec okrajti k druhé plose.
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Hodnoty by mély byt polomér vaseho nastroje. Pokud pouzivate ¢elni valcovou frézu kulovou a
chtéli byste dosahnout dvoji te¢nosti (nitkové obrabéni), musite aktivovat “Vypocet vztazen na
stfed nastroje” na strané 310 v zaloZce Pomocné. Pokud vypocet neni zaloZen na stfedu nastroje,
bude vypoctena $patna draha nastroje.

Priklad
Zde mizZete vidét nastroj pohybujici se na fidici plose rovnobézné k zvinéné kontrolni plose.
Vsechny fezy jsou rovnobézné; bez ohledu na to, jak jsou daleko od kontrolni plochy.

1. Kontrolni plocha

H“

Zde je ukdzano jak funguji okraje. S okrajem o velikosti radiusu nastroje je nastroj umistén
piesné na hrané.

1. Stred nastroje
2. Okraj

Tento priklad najdete v souboru Pattern - Parallel To Surface.vnc.

Spojnice

Dréaha nastroje, generovana volbou Spojnice, bude vyrovnana nebo namapovana do sméru U
nebo V jedné obrabéné plochy podle vaseho vybéru, viz ilustrace nize. Tak se mazete vyhnout
nutnosti vybirat dal$i geometrii ohraniceni, jako jsou plochy stén nebo ktivky hran a Ize udrzet
maximalni krok s konstantni vzdalenosti i pro velmi slozitou topologii. Kalkulace probiha velmi
rychle. Tuto $ablonu lze pouzit vZidy pouze pro jednu plochy a plocha musi mit dvé nebo vic
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hran.

Budete muset vybrat Styl a Ridici plochu (viz “Ridici plochy” na strané 74) a zadat velikost
Bezpec¢nostni vzdalenosti fidicich ploch (viz “Bezpec¢nostni vzdalenost fidici plochy” na
strané 75).

Styl
Vyberte jeden ze dvou moznych sméra.

Tlaéitko Pokrogily sekce Sablona

V sekci Sablona zalozky Drahy plochy (jen pro nékteré volby v sekci Sablona) mtizete kliknout na
tlacitko Pokrocily a oteviit tak dialog Pokrocilé volby $ablon drah plochy.

Generovat drahu jen na pfedni stranu
Ucinek této volby zavisi na pouzité Sabloné.

Prechod mezi 2 plochami
KdyZ je Sablona nastavena na Pfechod mezi 2 plochami, pak aktivace tohoto zatrhdvaciho pole
omezi drahu nastroje mezi dvé plochy na strané, od které sméiuje normala plochy pry¢.
Vychozi drdha nastroje je vedena kompletné kolem lopatek a to i na jejich zadnich stranach.
Je-li tato volba aktivni, je drdha néstroje vytvofena jen mezi prvni a druhou plochou. Stane
se to, ze obé hrani¢ni plochy budou virtualné protazeny, dokud nedosdhnou konce fidici
plochy. Cervené plochy jsou skute¢né povrchy. Zluté jsou virtudlni protazené plochy.
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Generovat drahu jen na pfedni stranu Generovat drahu jen na pfedni stranu
vypnuto zapnuto

Polozky Prvni plocha drahy nastroje tecny Uhel a Druhé plocha drahy nastroje tecny Ghel omezuji
generovani drahy ndstroje. Predstavte si, Ze natocite virtualni protazené plochy pod tthlem.
Mizete ho nastavit pro prvni a druhou plochu. Kladna velikost thlu umoziuje drahu
nastroje naklonit dovnit#, zaporny thel nakloni drdhu smérem ven.

o
Priklady omezeni te¢nych Ghli ploch drahy nastroje

Rovnobézné s plochou
KdyZ je Sablona nastavena na Rovnobézné s plochou, pak aktivace tohoto zatrhdvaciho pole
omezi drahu nastroje tak, aby byla rovnobézna k vybrané plose na strané, od které sméiuje
normala plochy pry¢. Nésledujici obrazky ukazuji drahu néstroje bez zatrzeného
zatrhavaciho pole (vlevo) a s polem zatrZzenym (vpravo). Stane se to, Ze plochy jsou virtualné
protazeny ke konci fidici plochy. Na tomto obrazku je ¢ervena plocha skute¢ny povrch, zluta
je virtudlné protazena.
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Priklad vychozi drahy nastroje a drahy se zapnutym Generovat drahu jen na predni
stranu

Volba Jednohranna draha nastroje tecny Uhel omezuje generovani drahy nastroje. Nakloni
virtuadlné prodlouzené plochy pod thlem.

Editace krivek / Editace ploch

Nasledujici $ablony vSechny vyzaduji vybér jedné nebo nékolika kiivek nebo ploch pro plné
definovani procesu: Kolmo do ktivky, Pfechod mezi 2 kiivkami, Rovnobézné s k¥ivkami,
Promitnout kfivky, Pfechod mezi 2 plochami a Rovnobézné s plochou. Tladitka v sekci Editace
krivek nebo Editace ploch oteviraji dialog, ktery vim umoziiuje vybrat pozadovany prvek z
pracovniho prostoru. Dalsi informace viz “Ridici plochy” na strané 74 nebo “Ridici kiivky” na
strané 76.

Ridici plochy

Ridici plocha je téleso, plocha nebo skupina ploch, které chcete obrabét. Miizete obrabét bud
télesa nebo plochy; pokud zvolite plochy, ujistéte se, Ze spravna strana plochy sméfuje ven.

Kazdy typ sablony vyZzaduje oznaceni ploch pro obrabéni. Kliknuti na toto tlacitko vam
umoznuje vybrat plochu nebo plochy, na kterych budete pracovat; zmizi dialog parametrti 5 os
a je do¢asné nahrazen dialogovym oknem Vyberte fidici plochu. Ridici plochy miizete vybrat i
piimo oznacenim télesa nebo ploch, kdyz je rezim vybéru v li§té obrabéni nastaven na Obrobek
(viz “Lista obrabéni pro 5 os plynule” na strané 33).

74



Kalkula¢ni strategie

Vyberte fidici plochu
Vyberte Ridici Plochu = [E =l =]

Flocha 1 3
Plocha 1 4

Zrusit

Typ  Ref SubRef OK

Tento dialog zobrazuje, které plochy budou pouzity jako fidici plochy pro stavajici proces. Po
vybéru v pracovnich prostoru jsou do tohoto dialogu plochy dopliiovany.

Bezpecnostni vzdalenost fidici plochy

Bezpecnostni vzdalenost fidici plochy je virtualni odsazeni od fidici plochy. Parametr vam
umoznuje zadat mnozstvi materidlu nebo ptidavek, ktery ma zdstat na fidici plose po
dokonceni drdhy nastroje. VSechny hodnoty jsou relativni k plose. Nastroj se k plose nepiiblizi
vice nez je tato hodnota pokud bude kladna a nenajede do plochy vic, nez bude absolutni
hodnota pro zapornou velikost posunuti. Pokud je napiiklad odsazeni fidici plochy nastaveno
na 9, 3 nastroj nenajede bliz, nez 0.3mm + tolerance. Lze to také povazovat za zbyvajici velikost

polotovaru na plochach.

———— i

-

-
- - -
-~
-y - ﬂ

1. Ridici plocha
2. Bezpecnostni vzdalenost
fidici plochy

3. Tolerance

Posunuti je trojrozmérné a zvétsuje plochy ve vSech smérech. Tato funkce ovliviiuje pouze
$picku nastroje; proto diik nastroje, predek drzaku a zadek drzaku nemusi nutné byt pfi
triskovém obdabéni od fidicich ploch vzdaleno o hodnotu posunuti. Pro ziskani posunuti pro
Casti nastroje musite pouzit volby v “Bezpec¢nostni vzdalenosti pro ¢dsti ndstroje” na strané 247.

Kontrolni plochy

Kontrolni plocha je plocha pouZzivana pro definici plochy obsahujici drahu néstroje nebo
nastavit oblast, do které nastroj nesmi a kde nesmi obrabét. Kontrolni plochy také slouzi pro
fizeni tvaru drahy nastroje tim zptsobem, Ze ndstroj maze sledovat topologii kontrolni plochy.
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Chovani nastroje, pokud narazi na kontrolni plochu, zavisi na tom, jaka je pouzita Nastaveni
Sablony, zvolené strategii Kontroly kolize a nastaveni Propojeni.

Ridici krivky
Geometrie fidici kiivky nebo hrany télesa je pouzivana pro fizeni drahy nastroje. V zavislosti na

vybraném typu Nastaveni Sablony se mtize piesny nazev ¥idici kiivky ligit. MiZe to byt
napiiklad: Vedeni, Prvni kfivka / Druha krivka a Kfivky hrany nebo Samotna hrana.

Pokud zvolite hranu nebo kiivku, zobrazi se vam dialog podobny nasledujicimu. Tyto dialogy
zobrazuji, ktery prvek nebo prvek bude pouzit v operaci.

Viyberte Hranicni Krivku =i = |

Typ Ref SubRef Vyberte Projektovanou Krivku =B
Hrarey 1 332

Typ Ref SubRef oK

Kiivka B1 Zrugit

Nastaveni Sablony (Kalkulace zalozena na
Trojuhelnikové siti)

Jako prvni se nastavuje zptisob obrabéni vasi obrabéné plochy. Seznam Sablona urcuje typ fezu:

Mastaveni | Drahy plochy | Kontrola osy néstroje | Kontrola kolize | Pri

Kalkulace zaloiena na Trojlhelnilkova sit’ W
Sablona

Hmubowani W

Rovnobézne rezy
Promitnout kfivicy
Konstantni £
Konstantni vrchal
Roviny Hloubk
Tuzka
Projekice
Trochoidné

e Spolec¢né ovladaci prvky, dale

e “Hrubovani” na strané 78

e “Rovnobézné fezy” na strané 8o
* “Promitnout kfivky” na strané 82
» “Konstantni Z” na strané 85

e “Konstantni vrchol” na strané 86
* “Roviny” na strané 87
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e “Tuzka” na strané 89
* “Projekce” na strané go

Jak to funguje. Po vybéru typu fezu (Sablona), vyberte plochy k obrobeni (Obrabéné povrchy) a
zadejte hodnoty vysky Z (Vysky), offset nastroje (Offset) a dal$i nastaveni. Volitelné mazete
pouzit tla¢itko vynechavky ([-]) a zadat Smér obrabéni — bud’ Nahote (vychozi) nebo Jiny smér

podle vektoru XYZ, ktery zadate, nebo roviny ndstroje, kterou vyberete.

Spolecné ovladaci prvky

Nasledujici ovladaci prvky se nachazi v nékolika Sablonach.

Obrabéné povrchy

Kliknuti na toto tlacditko otevie dialog, ktery vam umoziiuje vybrat plochy, které budou
obrabény. Misto plochy mtzete také vybrat plosné téleso.

Vyiky

Kliknuti na toto tlac¢itko otevie dialog, ktery vam umoznuje definovat vysky oblasti, ktera ma
byt obrabéna. Vybirat mazete z nékolika Automatickych voleb (coz vytvori ohranicuyjici vysku
kolem vybranych fidicich ploch), nebo mutiZete urcit vysky ru¢né (Uzivatelem definovana) bud
pfimym zaddnim hodnot nebo kliknutim na tla¢itko vynechavky ([.-]) a na¢tenim bodd.

Vsimnéte si, Ze se zde nezadava $itka ani délka. Zadavaji se na zaloZce v sekci Oblast .
Typ offsetu

Toto rozbalovaci menu vdm umoziiuje zadat virtudlni offset pro obrabéné povrchy (jako je
piidavek materidlu nebo polotovaru) bud globalné nebo jednotlivé.

+  Pokud zvolite Globalni, pak hodnota, zadana jako Offset, je rovhomérné pouzita v radialnim i
axidlnim sméru.

+  Pokud zvolite Radialni a Axialni, miiZete zadavat hodnoty pro Radialni offset a Axialni offset
jednotlive.

Offset

Tato hodnota ptedstavuje virtudlni posunuti povrchu. Parametr vdm umozniuje zadat mnozstvi

materidlu nebo pridavek, ktery ma ziistat na povrchu. Offsetu 1ze rozumét jako 3 rozmérnému

offsetu, ktery plochy posune ve vSech smérech. Napiiklad s offsetem 0,3 mm se nastroj

nepiiblizi k vybranym plochdm vic nez do vzdalenosti 0,3 mm.

Pozndmka: Offset od plochy dosahuje pouze takové presnosti, jako je pfesnost obrabéni
(tolerance obrabéni). To znamen4, Ze se offset mtize odchylovat o zadanou toleranci. Naptiklad
s offsetem 0,1 mm a toleranci obrabéni 0,1 mm mize byt skute¢ny offset v rozmezi o az 0,2 mm.

Offset se bude vzdy pohybovat v bezpe¢nostni vzdalenosti kontroly kolize nastroje a pfidavku,
ktery ma byt ponechdn. VSechny hodnoty budou secteny, takze nakonec bude celkova
bezpec¢nostni vzdalenost tvofena z hodnot offset + pridavek + bezpec¢nostni vzddlenost ndstroje.

Kladna hodnota offsetu umozni zanechani ptidavku. Zaporna hodnota umoziuje nastroji
podiezani povrchu a tudiz nevyhnutelné zpiisobi kolize.
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Hrubovani

S kalkulaci zaloZenou na Trojihelnikové situ se voli Hrubovani jako $ablona pro rychlé odebrani
velkého objemu nadbyte¢ného materialu s ponechanim malého pfidavku pro strategie piesného
obrobeni a dokoncovani. Tuto strategii miiZete pouzit pro vytvoreni hrubované soucasti z
polotovaru o tvaru kvadru nebo jadra. Obrabéni se provadi v rovinnych hladinach kolmo na osu
nastroje.

Jak to funguje. Draha néstroje obrabi postupné v trovnich Z shora dolt. Vzdalenost mezi
dvéma urovnémi Z je definovana hodnotou Krok hloubky. Vychozi nastaveni Typu je Offset: draha
nastroje se vytvari z fezt modelu a je offsetovana ven. Alternativné miZete pouzit nastaveni
Paralelné a zadat smér jednoho fezu. Pro oba typy fez je vzdilenost mezi nasledujicimi
prichody definovana Krokem. Segmenty drahy nastroje jsou ofiznuty podle omezeni bloku.
Vysledek je hrubovana soucast se schodistovym efektem pies celou soucast. Lisi se od
dokoncené soucasti o tloustku, jejiz hodnotu zadate do pole Offset.

Pro sekci Sablona této zalozky, jsou volby a parametry popsany déle. Ostatni ¢asti této zalozky
viz “ Oblast ” na strané 120, “Nastaveni Ttidéni” na strané 138, Jakost povrchu a “Bo¢ni krok” na

strané 161.

Proces #1 Technologie 5-osé parametry

Mastaveni Dréhy plochy  Kontrola osy néstroje  Kontrols kolize  Propojeni  Hrubowani Pomocné
Kalkulace zaloZena na Trojihelnikova sit’ ] e
Sablona
Hrubovénf ~
Typ Offset ™
Obréb&né povrchy...
el Krok hlowibk: - \.f
ok hloubley < T
DHC © Konstantrikrok hioubky 1 «‘}
s Bl
B  Frofiovi prichod Oprotetrezn 0 \V‘/’
Typy offsetd  Globaln ~
Offset 1 Pokrodihy
Oblast.
[ uzavieny offset
_ o Jakost povrchu
O Uhel dkasu 0 Tolerance obrabéni 0.01
@] 2 Fitrovani
-] 20 ohraniceni Detekovatsiabinez o
a Kiivky upinky ] Ohraniden siluetou
Pokrodily
Tridéni
(] obratit smér obrabéni
Krok
Zpiisob obrabéni Cik cak &2 Masimini krok 2.54
@ udrzovat smér fezu u uzavienych fezt
Smér pro uzaviené fezy Sousledné v Primér néstroje % 20
Obrabét podle Urovné ~
Po poslednim kroku hloubky
(] Poi

Obrabéné povrchy
Kliknuti na toto tlacditko otevie dialog, ktery vam umoznuje vybrat plochy, které budou

obrabény. Misto plochy muazete také vybrat plosné téleso.
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Vysky

Kliknuti na toto tlacitko otevie dialog, ktery vdam umoziuje definovat vysky oblasti, kterd ma
byt obrabéna. Vybirat mizZete z nékolika Automatickych voleb (coz vytvoti ohrani¢ujici vysku
kolem vybranych fidicich ploch), nebo mtzete urcit vy$ky ru¢né (Uzivatelem definovana) bud
pfimym zaddnim hodnot nebo kliknutim na tla¢itko vynechdvky ([..]) a na¢tenim bodd.

Vsimnéte si, Ze se zde nezadava $itka ani délka. Zadavaji se na zdlozce v sekci Oblast .

Typ
Vychozi nastaveni, Offset, je automatické, kdyz jsou aktivované nékteré volby (naptiklad

Adaptivni hrubovani). Drdha nastroje se vytvafi z fezt modelu a je offsetovana ven.

Pokud je k dispozici Paralelné, mtzete zadat X,Y sklon rovnobéznych prichoda drahy nastroje
zadanim hodnoty Uhel obrabéniv X, Y. Paralelné je nejlepsi pro mélké oblasti.

Krok hloubky

Hodnota Krok hloubky definuje vzdalenost mezi trovnémi v Z.

Pocet vloZzenych fezl
Do drahy nastroje Hrubovani mizete ptidat vlozené fezy a zmirnit tak schodistovy efekt.
Davody pro pifidani vlozenych fezt jsou nésledujici:

+  Zbude méné materidlu pro mensi nastroje pti zbytkovém hrubovani
* Jednotna tloustka pro drahy nastroji pfesného obrobeni

* Jednotné zatiZeni nastroji pfesného obrabéni

*  Vétsi odebirani polotovaru vét$imi nastroji s méné kroky

*  Zkraceni doby obrabéni pii Hrubovani

Vlozené fezy jsou zbytkové hrubovany; pokud je ponechany piidavek piilis velky, jsou ptidany
dalsi offsetové prachody, aby nedoslo k nadmérnému namdahéni fezného nastroje.

Jak to funguje. Segmenty vlozené drahy nastroje jsou uspotfadany shora dold, aby se zkratila
doba obrabéni. Pocet vlozenych fezti definuje pocet dodate¢nych fezi, které budou pfidany
mezi jednotlivé Kroky hloubky. Priklad: Pokud je Krok hloubky nastaven na 4 mm a Pocet vloZenych
fezU je nastaven na 2, pak bude efektivni krok smérem dol& 1 mm.

Obrabét rovné plochy

Toto zaskrtavaci policko vdm umoziiuje obrabét skute¢né rovné plochy 3D obrobku s prachody

drahy nastroj, které jsou tvofené posunutymi segmenty ohranic¢eni rovné oblasti. Nejvhodnéjsi
je obrabét velké rovné oblasti v nékolika arovnich Z.

Adaptivni hrubovani

Aktivace zatrhavaciho policka Adaptivni hrubovani zajistuje, Ze fezné podminky ztistanou téméf
konstantni. To nabizi vyrazné zlepseni v porovndni s konven¢nimi hrubovacimi strategiemi s
konstantnim offsetem. Strategie pfedchazi feztim s plnou $itkou neustalym méfenim velikosti
zabéru nastroje s materidlem a postupnym odebiranim materidlu ze zbyvajiciho polotovaru.
ProtoZe to zarucuje stabilni zatiZeni ndstroje, umoznuje tim dosdhnout vyssi rychlosti odebirani
materialu pfi vétsim posuvu a zkracuje celkovou dobu obrabéni.

Vyhody:

+  Zkraceni ¢asu cyklu obrabéni
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* Prodlouzena Zivotnost nastroje
Specifikace:

+  Podporuje 2-0sé a 3 osé modely
*  Bez fezll plnou s$itkou

* Konzistentni zabér do materialu

+  Prachody trochoidniho typu pro progresivni obrabéni rohti

Offset

Tato hodnota predstavuje virtudlni posunuti povrchu. Parametr vdm umozniuje zadat mnozstvi
materidlu nebo pridavek, ktery ma zastat na povrchu. Offsetu lze rozumét jako 3 rozmérnému
offsetu, ktery plochy posune ve vsech smérech. Napiiklad s offsetem 0,3 mm se ndstroj

I~

nepiiblizi k vybranym plochdm vic nez do vzdalenosti 0,3 mm.

Pozndmbka: Offset od plochy dosahuje pouze takové pfesnosti, jako je pfesnost obrabéni
(tolerance obrabéni). To znamena, Ze se offset mtize odchylovat o zadanou toleranci. Naptiklad
s offsetem 0,1 mm a toleranci obrabéni o,1 mm mize byt skute¢ny offset v rozmezi o az 0,2 mm.

Offset se bude vzdy pohybovat v bezpe¢nostni vzdalenosti kontroly kolize nastroje a pfidavku,
ktery ma byt ponechan. V8echny hodnoty budou secteny, takze nakonec bude celkova
bezpecnostni vzdalenost tvotfena z hodnot offset + pridavek + bezpecnostni vzddlenost ndstroje.

Kladnd hodnota offsetu umozni zanechani ptidavku. Zdporna hodnota umoziuje nastroji
podiezani povrchu a tudiz nevyhnutelné zpisobi kolize.

Rovnobézné rezy

S kalkulaci zalozenou na Trojuhelnikové siti vytvori Ssablona Rovnobézné fezy prichody drahy
nastroje, které jsou vzajemné rovnobézné a viechny maji stejny tthel v roviné XY (Uhel obrabéni v
X,Y).

Jak to funguje. Vyberete jednu nebo nékolik Obrabénych povrchd, zvolite bud’ automatické nebo
uzivatelem definované Z Vy3ky, zadate, zda se maji nebo nemaji Uhel obrabéni v X, Y a zadate
kladnou, nulovou nebo zdpornou hodnotu pro Offset ndstroje.
@ Predstavte si krdjeni kusu syra vzajemné rovnobéznymi fezy. Obrazky v dialogu
symbolizuji jak nastavit pozadovany smér ezt pomoci thlt.
Pro sekci Sablona této zdlozky, jsou volby a parametry popsany dale. Ostatni ¢asti této zalozky

viz “ Oblast ” na strané 120, “Nastaveni Ttidéni” na strané 138, Jakost povrchu a “Bo¢ni krok” na
strané 161.
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Nastaveni Dréhy plochy  Kontrola osy ndstroje  Kontrola kolize  Propojeni  Hrubovani Pomocné

Kalkulace zalofena na Trojuhelnikova sit’ S
Sablona

Rovnob&zng fezy s

Obrabéné povrchy... Uhel obrabéni v X,Y o

iy 18 vice priichody pfi fezech na plnou &ifku

DHC Krok hloubky 1

Typy offsetd  Globéini ~

Offset 1

Obrabéné povrchy
Kliknuti na toto tlac¢itko otevie dialog, ktery vam umoziiuje vybrat plochy, které budou
obrabény. Misto plochy mtZete také vybrat plosné téleso.

Vyiky
Kliknuti na toto tla¢itko otevie dialog, ktery vam umoziiuje definovat vysky oblasti, kterd ma
byt obrabéna. Vybirat miZete z nékolika Automatickych voleb (coZ vytvori ohranicujici vysku
kolem vybranych fidicich ploch), nebo mtiZete urcit vysky ru¢né (UzZivatelem definovana) bud
pfimym zadanim hodnot nebo kliknutim na tla¢itko vynechavky ([_.]) a na¢tenim bodt.

Vv

Vsimnéte si, Ze se zde nezadava $itka ani délka. Zadavaji se na zdlozce v sekci Oblast .

Uhel obrabéni v X, Y

Toto je tihel drahy nastroje, ve vztahu k roviné XY. Uhel @ stupiiti vytvo¥i drdhu nastroje
rovnobéznou k ose X; Uhel 90 stupni vytvoii drahu nastroje rovnobéznou k ose Y. Kazda
hodnota mezi -360 a 360 je platna.

Vicenasobné priuchody pfi fezech na plnou sirku
Pro sniZeni zatiZeni ndstroje mtzete zadat kladnou hodnotu Kroku hloubky. Hloubka Z (hloubka
fezu) kazdého prichodu bude mensi nez tato hodnota.

Offset

Tato hodnota predstavuje virtudlni posunuti povrchu. Parametr vdm umozniuje zadat mnozstvi
materidlu nebo pridavek, ktery ma zastat na povrchu. Offsetu lze rozumét jako 3 rozmérnému
offsetu, ktery plochy posune ve vsech smérech. Napiiklad s offsetem 0,3 mm se ndstroj
nepfiblizi k vybranym plocham vic nez do vzdalenosti 0,3 mm.

Pozndmbka: Offset od plochy dosahuje pouze takové pifesnosti, jako je pfesnost obrabéni
(tolerance obrabéni). To znamena, Ze se offset mtize odchylovat o zadanou toleranci. Naptiklad
s offsetem 0,1 mm a toleranci obrabéni 0,1 mm mize byt skute¢ny offset v rozmezi o az 0,2 mm.

Offset se bude vzdy pohybovat v bezpe¢nostni vzdalenosti kontroly kolize nastroje a pfidavku,
ktery ma byt ponechan. VSechny hodnoty budou secteny, takze nakonec bude celkova
bezpecnostni vzdalenost tvotfena z hodnot offset + pridavek + bezpecnostni vzddlenost ndstroje.

Kladna hodnota offsetu umozni zanechani ptidavku. Zdporna hodnota umoziuje nastroji
podiezani povrchu a tudiz nevyhnutelné zpisobi kolize.
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Promitnout krivky

S kalkulaci zaloZenou na Trojihelnikové siti vadm Sablona Promitnout kiivky umoziiuje vytvorit
Sablonu 2D kfivek a promitnout ji na sit ve sméru Z pro vytvoreni drahy nastroje.

Jak to funguje. Vyberete Typ z nabidky Radiélni, Spirala, Offset nebo Uzivatelem definovana,
vyberete jeden nebo vice Obrabénych povrchi (a kiivky Promitnuti, bude-li to nutné), vyberete
bud’ automatické nebo uzivatelem definované Vysky Z, zadate dalsi hodnoty a volby podle
potieby v zavislosti na typu a zadate kladnou, nulovou nebo zapornou hodnotu pro Offset
nastroje.

Pro sekci Sablona této zalozky, jsou volby a parametry popsany dale. Ostatni ¢asti této zalozky
viz “ Oblast ” na strané 120, “Nastaveni Ttidéni” na strané 138, Jakost povrchu a “Bo¢ni krok” na

strané 161.

Proces #1 Technologie 5-osé parametry

Mastaveni Drdhy plochy  Kontrola osy ndstroje  Kontrola kolize  Propojeni  Hrubovani Pomocné

Kalkulace zaloZena na Trojdhelnikova sit’ e
Sablona

Promitnout kiivky ~

Promitnuti.. TYP |Usivatelem definovand

Cbrébéné povrchy...

VyEky...

DHC

Typy Globalni ~

W [offet

[0 Yo X0 v[o

[ Potet ezt (nalevo)

Smér ook Levs

82



Kalkula¢ni strategie

Typ

Radialni se obecné pouziva jako dokoncovaci
operace. Je obzvlast efektivni na soucdsti
kruhovitého tvaru a mélké oblasti.

Jak to funguje. 2D radialni $ablona (2) s konstantnim
stoupdnim je promitnuta na 3D obrobek (3) na
zakladé Stfedu a pocate¢niho a koncového Radiusu.
Stfed a Koncovy radius lze zadat ru¢né volbou
UZivatelem definovana nebo detekovat automaticky
volbou Automaticky detekovat.

Oblast je omezena vychozim a koncovym Uhlem
mezi 0 a 360 stupni. Vysledna 2D $ablona (2) je
spusténa na obrobek (3) ve sméru Z (4) a pro
vytvofeni vysledné drahy ndstroje (1) je omezena
oblast obrabéni.

Spirala se obecné pouziva jako dokoncovaci
operace. Je obzvlast efektivni na soucasti
kruhovitého tvaru a mélkeé oblasti. Tato draha
nastroje miize byt pouzita na vysokorychlostnich
obrabécich centrech.

Jak to funguje. 2D spiralova $ablona (2) s
konstantnim stoupdnim je promitnuta na 3D
obrobek (3) na zdkladé uzivatelem definovaného
nebo detekovaného Stfedu a Radiusu: Pocate¢niho a
Koncového. Obrabéni za¢ne z vnitini kruznice
definované pocate¢nim radiusem a obrdbi po spirdle
ven s krokem o konstantni velikosti v 2D roviné.

Offset se pouziva pro vytvoieni 2D odsazené
Sablony podle uzivatelem definovanych kiivek —
které mohou byt oteviené nebo uzaviené —
promitnutych na 3D obrobek pro dokoncovaci
frézovani slozitych tvard. Je velmi efektivni na mélké
oblasti.

Jak to funguje. Je vytvorena offsetovand (2D) $ablona
v 2D roviné ze zadanych segmenti kfivky.
Konstantni krok vytvoii N rovnobéznych ofseta v
Levém nebo Pravém sméru (nebo 2N pro Oba), kde

N je hodnota, kterou zadate pro Pocet rezd.
Vytvofena $ablona je pak spusténa na obrobek (3) ve
sméru Z (4), ¢imz se vytvori draha nastroje (1).

Pocet ezl
Urcuje pocet offsetovanych tezti v Levém a /
nebo Pravém sméru navic ke stredovému rezu.

Radialni

Spirala

Offset
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Pokud napftiklad zadate 3 a Oba, bude vytvofeno
celkem sedm tezi: tfi vlevo a vpravo plus
stiedovy Tez.

Vsimnéte si, Ze systém automaticky detekuje
uzaviené nebo oteviené segmenty v tidici kiivce:

Uzavi'ena fidici kiivka: Offsety jsou
vypocitany uvnitf uzaviené ridici kiivky. V
tomto pripadé je Pocet fez(i automaticky
vypocitan podle hodnoty kroku.

Oteviena fidici kiivka Offsety jsou
vypocitany na pravé, levé nebo obou
stranach segmentu oteviené fidici kiivky. V
tomto ptipadé potiebuje zadat Pocet fez(.

Hodnota parametru krok odpovidd maximalni 2D
vzdalenosti mezi jakymikoliv dvéma po sobé
nasledujicimi fezy.

*  Uzivatelem definovany se obecné pouziva jako
dokoncovaci operace. Je velmi efektivni na mélké
oblasti.

Jak to funguje. Vybrané kiivky obecnych tvart (2)
jsou spustény na obrobek (3) ve sméru Z (4) a
omezeny oblastni obrdbéni, aby se vytvotila drdha
nastroje (1).

Uzivatelem definovany

Obrabéné povrchy
Kliknuti na toto tlacitko otevie dialog, ktery vdm umoziiuje vybrat plochy, které budou
obrabény. Misto plochy muazete také vybrat plosné téleso.

Projekce

Pro typ Offset nebo UzZivatelem definovany otevie kliknuti na toto tlac¢itko dialog, ktery vam
umoziiuje vybrat kiivky pro promitnuti.

Vysky

Kliknuti na toto tlacitko otevie dialog, ktery vdim umoziiuje definovat vysky oblasti, kterd ma
byt obrdbéna. Vybirat miZete z nékolika Automatickych voleb (coZ vytvori ohranicujici vysku
kolem vybranych fidicich ploch), nebo mtizete urcit vysky ru¢né (UzZivatelem definovana) bud
pfimym zaddnim hodnot nebo kliknutim na tla¢itko vynechdvky ([..]) a na¢tenim bodd.

Vsimnéte si, Ze se zde nezadava $itka ani délka. Zadavaji se na zdlozce v sekci Oblast .
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Offset

Tato hodnota ptedstavuje virtudlni posunuti povrchu. Parametr vdm umozniuje zadat mnozstvi
materidlu nebo ptidavek, ktery ma ziistat na povrchu. Offsetu 1ze rozumét jako 3 rozmérnému
offsetu, ktery plochy posune ve vsech smérech. Napftiklad s offsetem 0,3 mm se nastroj
nepiiblizi k vybranym plochdm vic nez do vzdalenosti 0,3 mm.

Pozndmbka: Offset od plochy dosahuje pouze takové piesnosti, jako je presnost obrabéni
(tolerance obrdbéni). To znamenad, Ze se offset mtize odchylovat o zadanou toleranci. Napfiiklad
s offsetem 0,1 mm a toleranci obrabéni 0,1 mm mize byt skute¢ny offset v rozmezi o az 0,2 mm.

Offset se bude vzdy pohybovat v bezpe¢nostni vzdalenosti kontroly kolize nastroje a ptidavku,
ktery ma byt ponechan. VSechny hodnoty budou secteny, takze nakonec bude celkova
bezpec¢nostni vzdalenost tvoiena z hodnot offset + pridavek + bezpec¢nostni vzddlenost ndstroje.

Kladna hodnota offsetu umozni zanechani ptidavku. Zaporna hodnota umoziuje nastroji
podiezani povrchu a tudiz nevyhnutelné zptisobi kolize.

Konstantni Z

S kalkulaci zaloZenou na Trojuhelnikové siti vam $ablona Konstantni Z umoznuje obrabét 3D
obrobek s priichody drahy nastroje, které jsou rovnobézné k roviné, kterd zavisi na sméru
obrabéni. Pfedstavte si soucast roziiznutou shora dolt. To se pouziva hlavné pro pfesné
obrabéni nebo dokoncovani obrobku a je nejvhodnéjsi pro obrabéni ptikrych oblasti: Krok je
definovan ve sméru obrabéni a pouziva se pro obrabéni svislych nebo téméf svislych stén na 3D
obrobku.

Jak to funguje. Vyberete jednu nebo nékolik Obrabénych povrchi, zvolite bud automatické nebo
uzivatelem definované Z Vysky, zadate, zda se maji nebo nemaji Obrabét rovné plochy a zadate
kladnou, nulovou nebo zapornou hodnotu pro Offset nastroje.

Pro sekci Sablona této zalozky, jsou volby a parametry popsany déle. Ostatni ¢sti této zalozky

viz “ Oblast ” na strané 120, “Nastaveni TFidéni” na strané 138, Jakost povrchu a “Bo¢ni krok” na
strané 161.

Proces #1 Technologie 3-osé parametry

Mastaveni Dréhy plochy  Kontrola osy néstroje  Kontrola kolize  Propojeni  Hrubowani  Pomocné
Kalkulace zaloZena na Trojihelnikova sit” | 50

Sablona

Konstantni Z ~

Obrabéné povrchy...

vygky...
Krok hloubky
DHC © Konstanti krok hloubky 1,27
O Potet fezfl 5

Uhel spiraly 5
Typy offsetd  Globalni

Offset 0 Pakrodly

Ohlagt

Obrabéné povrchy
Kliknuti na toto tlac¢itko otevie dialog, ktery vam umoziiuje vybrat plochy, které budou
obrabény. Misto plochy mizete také vybrat plosné téleso.




Kalkula¢ni strategie

Vysky

Kliknuti na toto tlacitko otevie dialog, ktery vdam umoziuje definovat vysky oblasti, kterd ma
byt obrabéna. Vybirat mizZete z nékolika Automatickych voleb (coz vytvoti ohrani¢ujici vysku
kolem vybranych fidicich ploch), nebo mtzete urcit vy$ky ru¢né (Uzivatelem definovana) bud
pfimym zaddnim hodnot nebo kliknutim na tla¢itko vynechdvky ([..]) a na¢tenim bodd.

Vsimnéte si, Ze se zde nezadava sitka ani délka. Zadavaji se na zaloZce v sekci Oblast .

Obrabét rovné plochy

Toto zaskrtavaci policko vdm umoziiuje obrabét skute¢né rovné plochy 3D obrobku s prachody
drahy nastroj, které jsou tvofené posunutymi segmenty ohranic¢eni rovné oblasti. Nejvhodnéjsi
je obrabét velké rovné oblasti v nékolika arovnich Z.

Offset

Tato hodnota piedstavuje virtualni posunuti povrchu. Parametr vdim umoziiuje zadat mnozstvi
materidlu nebo pridavek, ktery ma ziistat na povrchu. Offsetu lze rozumét jako 3 rozmérnému
offsetu, ktery plochy posune ve vsech smérech. Napftiklad s offsetem 0,3 mm se nastroj
nepiiblizi k vybranym plochdm vic nez do vzdalenosti 0,3 mm.

Pozndmbka: Offset od plochy dosahuje pouze takové piesnosti, jako je presnost obrabéni
(tolerance obrabéni). To znamena, Ze se offset mtize odchylovat o zadanou toleranci. Naptiklad
s offsetem 0,1 mm a toleranci obrabéni 0,1 mm mize byt skute¢ny offset v rozmezi o az 0,2 mm.

Offset se bude vzdy pohybovat v bezpe¢nostni vzdalenosti kontroly kolize nastroje a ptidavku,
ktery ma byt ponechan. VSechny hodnoty budou secteny, takze nakonec bude celkova
bezpec¢nostni vzdalenost tvofena z hodnot offset + pridavek + bezpec¢nostni vzddlenost ndstroje.

Kladna hodnota offsetu umozni zanechani ptidavku. Zaporna hodnota umoziuje nastroji
podfezani povrchu a tudiz nevyhnutelné zptisobi kolize.

Konstantni vrchol

S kalkulaci zaloZenou na Trojihelnikové siti vam Sablona Konstantni vrchol umoziiuje vytvorit
$ablonu ekvidistantnich fez@ na obrabécich plochach. Cilem je docilit konstantni vzdalenosti
mezi jednotlivymi konturami, takze vytvofené vrcholy budou mit stejnou vysku. To se pouziva
hlavné pfi pfesném obrabéni nebo dokoncovani obrobku a je nejvhodnéjsi pro obrabéni
piikrych i mélkych oblasti.

Jak to funguje. Vyberete jednu nebo nékolik Obrabénych povrcht a zvolite bud’ automatické
nebo uzivatelem definované Z Vysky (v§imnéte si, Ze musite definovat vychozi i koncové vysky)
a zadate kladnou, nulovou nebo zdpornou hodnotu pro Offset nastroje. V sekci Krok lze
definovat vzdalenost mezi dvéma nasledujicimi segmenty drahy ndstroje jako konstantni krok
nebo s pouzitim pfi¢né drsnosti.

Pro sekci Sablona této zélozky, jsou volby a parametry popsany dale. Ostatni ¢asti této zalozky
viz “ Oblast ” na strané 120, “Nastaveni Ttidéni” na strané 138, Jakost povrchu a “Bo¢ni krok” na
strané 161.
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Proces #1 Technologie 5-osé parametry

Nastaveni Dréhy plochy Kentrols osy néstroje  Kontrola kolize  Propojeni  Hrubovani  Pomomé

Kalkulace zaloZena na Trojihelnikova sit’ L
Sablona

Konstantni vrchol ~
Obrébéné povrchy... a Ridic] kfivky...
Visky...

DHC

Typy offsetd  Globalni = [ Potet fezd (naleva)

Offset 0

Smér kroku Leva ~

Oblact

Obrabéné povrchy
Kliknuti na toto tlac¢itko otevie dialog, ktery vam umoziiuje vybrat plochy, které budou
obrabény. Misto plochy mtZete také vybrat plosné téleso.

Vysky

Kliknuti na toto tla¢itko otevie dialog, ktery vam umoziiuje definovat vysky oblasti, kterd ma
byt obrabéna. Vybirat miZete z nékolika Automatickych voleb (coZ vytvori ohranicujici vysku
kolem vybranych fidicich ploch), nebo mtiZete urcit vysky ru¢né (UzZivatelem definovana) bud
pfimym zadanim hodnot nebo kliknutim na tla¢itko vynechavky ([_.]) a na¢tenim bodt.

Vsimnéte si, Ze se zde nezadava $itka ani délka. Zadavaji se na zdlozce v sekci Oblast .

Offset

Tato hodnota pfedstavuje virtualni posunuti povrchu. Parametr vdm umoziuje zadat mnozstvi
materidlu nebo ptidavek, ktery ma ziistat na povrchu. Offsetu 1ze rozumét jako 3 rozmérnému
offsetu, ktery plochy posune ve vSech smérech. Napfiklad s offsetem 0,3 mm se ndstroj

rv 7

nepfiblizi k vybranym plocham vic nez do vzdalenosti 0,3 mm.

Pozndmka: Offset od plochy dosahuje pouze takové presnosti, jako je piesnost obrabéni
(tolerance obrabéni). To znamena, Ze se offset mtiZze odchylovat o zadanou toleranci. Naptiklad
s offsetem 0,1 mm a toleranci obrabéni 0,1 mm miize byt skute¢ny offset v rozmezi o az 0,2 mm.

Offset se bude vzdy pohybovat v bezpe¢nostni vzdalenosti kontroly kolize nastroje a pridavku,
ktery ma byt ponechan. VSechny hodnoty budou secteny, takze nakonec bude celkova
bezpecnostni vzdalenost tvoiena z hodnot offset + pridavek + bezpecnostni vzddlenost ndstroje.

Kladna hodnota offsetu umozni zanechéani pfidavku. Zaporna hodnota umoznuje ndstroji
podiezani povrchu a tudiz nevyhnutelné zpisobi kolize.

Roviny

S kalkulaci zaloZenou na Trojuhelnikové siti vam $ablona Roviny umoziiuje obrabét skute¢né
rovinné oblasti na 3D obrobku s prichody drahy nastroje, které jsou offsetovanymi segmenty
ohraniceni rovné oblasti. Nejvhodnéjsi je obrabét velké rovné oblasti v nékolika urovnich Z.
Rovné oblasti, jako jsou naptiklad délici plochy, 1ze obrabét ¢elnimi frézami nebo ¢elnimi
frézami se zaoblenim s pouzitim $ablony Roviny.
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Jak to funguje. Zvolite jednu nebo nékolik Obrabénych povrch(, zvolite bud automatické nebo
uzivatelem definované Z Vysky a zadate kladnou, nulovou nebo zdpornou hodnotu pro Offset
nastroje.

Vsimnéte si, Ze jsou detekovany jen opravdu rovné oblasti; miiZete definovat minimalni $itku
ploché oblasti, ktera bude detekovana algoritmem, prostfednictvim parametru Minimalni Sitka v
sekci Oblast.

Pro sekci Sablona této zélozky, jsou volby a parametry popsany dale. Ostatni ¢asti této zalozky
viz “ Oblast ” na strané 120, “Nastaveni Tfidéni” na strané 138, Jakost povrchu a “Bo¢ni krok” na
strané 161.

Proces #1 Technologie 5-osé parametry

Mastaveni Dréhy plochy  Kentrols osy néstroje  Kontrola kolize  Propojeni  Hrubovani  Pomocné

Kalkulace zaloZena na Trojihelnikova sit’” |
Sablona

Roviny ~

Offset

Obréb&né povrchy... Paraleing
Adaptivni

Wysky...

DHC

Typy offsetd  Globalni ~
Offset 0

Oblast

Obrabéné povrchy
Kliknuti na toto tlacditko otevie dialog, ktery vam umoziiuje vybrat plochy, které budou
obrabény. Misto plochy muazete také vybrat plosné téleso.

Vysky

Kliknuti na toto tla¢itko otevie dialog, ktery vdam umozniuje definovat vysky oblasti, kterd ma
byt obrdbéna. Vybirat mizZete z nékolika Automatickych voleb (coZ vytvori ohranicujici vysku
kolem vybranych fidicich ploch), nebo mtzete urcit vy$ky ru¢né (Uzivatelem definovana) bud
pfimym zaddnim hodnot nebo kliknutim na tla¢itko vynechdvky ([..]) a na¢tenim bodd.

Vsimnéte si, Ze se zde nezadava $itka ani délka. Zadavaji se na zdlozce v sekci Oblast .

Offset

Tato hodnota ptedstavuje virtudlni posunuti povrchu. Parametr vdm umozniuje zadat mnozstvi
materidlu nebo ptidavek, ktery ma ziistat na povrchu. Offsetu lze rozumét jako 3 rozmérnému
offsetu, ktery plochy posune ve vSech smérech. Naptiklad s offsetem 0,3 mm se ndstroj
nepiiblizi k vybranym plochdm vic nez do vzdalenosti 0,3 mm.

Pozndmbka: Offset od plochy dosahuje pouze takové piesnosti, jako je presnost obrabéni
(tolerance obrabéni). To znamena, Ze se offset mtiZze odchylovat o zadanou toleranci. Napiiklad
s offsetem 0,1 mm a toleranci obrabéni 0,1 mm mize byt skute¢ny offset v rozmezi o azZ 0,2 mm.

Offset se bude vzdy pohybovat v bezpe¢nostni vzdalenosti kontroly kolize nastroje a pfidavkuy,
ktery ma byt ponechan. VSechny hodnoty budou secteny, takze nakonec bude celkova
bezpecnostni vzdalenost tvotfena z hodnot offset + piidavek + bezpecnostni vzddlenost ndstroje.

Kladna hodnota offsetu umozni zanechdni ptidavku. Zaporna hodnota umoziuje nastroji
podfezani povrchu a tudiz nevyhnutelné zptisobi kolize.

88



Kalkula¢ni strategie

Tuzka

S kalkulaci zaloZenou na Trojihelnikové siti vdm Sablona Tuzka umoziuje automaticky

detekovat uvnitt lezici hrany a vytvorit podél nich jednu drahu nastroje.

Jak to funguje. Zvolite jednu nebo nékolik Obrabénych povrch(, zvolite bud automatické nebo
uzivatelem definované Z Vysky a zadate kladnou, nulovou nebo zdpornou hodnotu pro Offset
nastroje.

Pro sekci Sablona této zalozky, jsou volby a parametry popsany déle. Ostatni ¢sti této zalozky
viz “ Oblast ” na strané 120, “Nastaveni TFidéni” na strané 138, Jakost povrchu a “Bo¢ni krok” na
strané 161.

Proces #1 Technologie 5-osé parametry

Nastaveni Dréhy plochy  Kontrola osy nastroje  Kontrola kolize  Propojeni  Hrubovani  Pomomé

Kalkulace zaloZena na Trojthelnikova sit’ |
Sablona

Tuzka ~

Obrab&né povrchy...
o .
DHC

Typy offsetd | Globaln ~ (B vicendsobné tuzka

Offset a Pocet fezil 5

Oblast

Obrabéné povrchy
Kliknuti na toto tlacditko otevie dialog, ktery vam umoziiuje vybrat plochy, které budou
obrabény. Misto plochy muzete také vybrat plosné téleso.

Vysky

Kliknuti na toto tlacitko otevie dialog, ktery vam umoziuje definovat vysky oblasti, kterd ma
byt obrabéna. Vybirat mizZete z nékolika Automatickych voleb (coz vytvori ohrani¢ujici vysku
kolem vybranych fidicich ploch), nebo mtzete urcit vy$ky ru¢né (Uzivatelem definovana) bud
pfimym zaddnim hodnot nebo kliknutim na tla¢itko vynechdvky ([..]) a na¢tenim bodd.

Vsimnéte si, Ze se zde nezadava $itka ani délka. Zadavaji se na zdlozce v sekci Oblast .

Offset

Tato hodnota ptedstavuje virtualni posunuti povrchu. Parametr vam umoznuje zadat mnozstvi
materidlu nebo ptidavek, ktery ma ziistat na povrchu. Offsetu lze rozumét jako 3 rozmérnému
offsetu, ktery plochy posune ve vSech smérech. Naptiklad s offsetem 0,3 mm se ndstroj
nepiiblizi k vybranym plochdm vic nez do vzdalenosti 0,3 mm.

Pozndmbka: Offset od plochy dosahuje pouze takové piesnosti, jako je pfesnost obrabéni
(tolerance obrabéni). To znamena, Ze se offset mtiZze odchylovat o zadanou toleranci. Naptiklad
s offsetem 0,1 mm a toleranci obrabéni 0,1 mm mize byt skute¢ny offset v rozmezi o azZ 0,2 mm.
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Offset se bude vzdy pohybovat v bezpe¢nostni vzdalenosti kontroly kolize nastroje a pfidavku,
ktery ma byt ponechan. VSechny hodnoty budou secteny, takze nakonec bude celkova
bezpecnostni vzdalenost tvoiena z hodnot offset + pridavek + bezpecnostni vzddlenost ndstroje.

Kladna hodnota offsetu umozni zanechani pfidavku. Zaporna hodnota umoznuje nastroji
podiezani povrchu a tudiz nevyhnutelné zpisobi kolize.

Projekce

S kalkulaci zaloZenou na Trojuhelnikové siti vam $ablona Projekce umoznuje vytvofit pfimkové
promitnuti na obrabéci plochy. Je velmi uzite¢na pro formy, ale Ize ji pouZzit pro obrabéni
jakékoliv rota¢ni soucasti.

Jak to funguje. Zvolite Styl, zvolite bud’ Konstantni Z (s omezenymi hodnotami uhli) nebo
Paralelné, zadate hodnotu pro Rédius, zvolite, zda ma projekce smétfovat dovniti nebo ven,
vyberete jednu nebo nékolik Obrabénych povrchl a zadame kladnou, nulovou nebo zdpornou
hodnotu pro Offset ndastroje.

Pro sekci Sablona této zalozky, jsou volby a parametry popsany dale. Ostatni ¢asti této zalozky

182

viz “Volby Oblast pro $ablonu Projekce” na strané 138, “Nastaveni Tfidéni” na strané 138, Jakost
povrchu a “Bo¢ni krok” na strané 161.

Proces #1 Technologie 5-0sé parametry @El a

Mastaveni | Drahy plochy | Kontrola osy nastroje | Kontrola kolize | Propojeni | Hubovéni | Pomocné

Kalkulace zaloiena na Trojlhelnikovd sit' hd
Sablona

Projekce Y]

Typ Pfimka v Styl Ve sméru w
Wybér obrabédich dhid...

Uhel abrabéni v X,¥ [ Konstantni 2

Uhel obrabéni v 2 20 Paralein®

Radius 0.39370C Obrabéné povrchy. ..

Promitnout Dovnit? A p oy
[C]vistupni #zblona

Offset 1]

Posunuti do strany |0

Styl

Ve sméru: Vytvoii drahu nastroje promitnutou ve sméru pfimky.

Kolem: Vytvori drahu nastroje promitnutou kolmo od pfimky.

Radius

Tato hodnota prestavuje maximalni vzdalenost promitnuti, méfenou od ptimky.

Promitnout

To definuje orientaci ndstroje. Pro konkdvni tvary zvolte Dovnitf. Pro konvexni dutiny zvolte
Vné.

Obrabéné povrchy

Kliknuti na toto tlacditko otevie dialog, ktery vam umoznuje vybrat plochy, které budou
obrabény. Misto plochy muzete také vybrat plosné téleso.

Offset

Tato hodnota ptedstavuje virtualni posunuti povrchu. Parametr vam umoziuje zadat mnozstvi
materidlu nebo ptidavek, ktery ma ziistat na povrchu. Offsetu 1ze rozumét jako 3 rozmérnému
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offsetu, ktery plochy posune ve vSech smérech. Napiiklad s offsetem 0,3 mm se ndstroj

v

nepfiblizi k vybranym plocham vic nez do vzdalenosti 0,3 mm.

Pozndmka: Offset od plochy dosahuje pouze takové piesnosti, jako je pfesnost obrabéni
(tolerance obrabéni). To znamena, Ze se offset mtize odchylovat o zadanou toleranci. Naptiklad
s offsetem 0,1 mm a toleranci obrabéni 0,1 mm mize byt skute¢ny offset v rozmezi o az 0,2 mm.

Offset se bude vzdy pohybovat v bezpe¢nostni vzdalenosti kontroly kolize nastroje a pfidavku,
ktery ma byt ponechan. VSechny hodnoty budou secteny, takze nakonec bude celkova
bezpecnostni vzdalenost tvoiena z hodnot offset + pridavek + bezpecnostni vzddlenost ndstroje.

Kladna hodnota offsetu umozni zanechani ptidavku. Zaporna hodnota umoznuje nastroji
podiezani povrchu a tudiz nevyhnutelné zpisobi kolize.

Nastaveni Sablony (Kalkulace zaloZena na
Draténém modelu)

Na zdloZce Drahy plochy, je-li kalkulace zalozena na Draténém modelu, se nepouzivaji obrabéci
plochy a vystupem je jedna draha nastroje podél jednoho nebo nékolika specifikovanych fidicich
kiivek.

+  Pro sablonu 5 osé profilovani vybirate fidici kiivky a orienta¢ni pfimky, urcujete vzdalenost
prichyceni a stranu obrdbéni a volitelné zadavate velikost posunuti (offsetu).

+  Pro $ablonu 2-osé Hrubovani vybirate fidici kiivky, zad4vate vychozi a koncové vysky,
vybirate zadani konstantniho kroku nebo zadavate pocet fezi a volitelné zadavate velikost
posunuti (offsetu).

*  Pro sablonu 2-osy profil vybirate fidici kiivky, zadavate vychozi a koncové vysky, vybirdte
zadani konstantniho kroku nebo zadavate pocet fezti, urcujete stranu obrabéni a zptisob
obrabéni a volitelné zadavate velikost posunuti (offsetu).

*  Pro sablonu Gravirovani vybirate fidici kfivky, zadavate vychozi a koncové vysky, vybirate,
zda zadat konstantni krok a urcujete zptisob obrabéni a smér.

+  Pro 3ablonu Celo, pro béZné 2D frézovani ploch, vybirate ¥idici kiivky a ur¢ujete tihel
obrabéni o offset. V sekci Oblast miiZete zadat rtizné rozsifujici hodnoty.

*  Pro $ablonu Trochoidné vybirate fidici kiivky a zadavate vychozi a koncové vysky, vybirate,
zda zadat konstantni krok a nastavujete $itku, radius a smér trochoidnich smycek.

+  Sablona Vytahnout je pro situace, kdy obrabéci nastroj s velmi velkym priimérem obrabi
podél a napfi¢ vytazenym profilem. Limity stroje a provéfovani kolizi je plné podporovéano.
Mizete zadat kiivku profilu a trasu vytazeni a vybrat mezi nékolika volbami: Napfi¢ nebo Ve
sméru; Uvnitf nebo Vné; Cikcak nebo Jednim smérem; Zdola nahoru nebo Shora dold a Sousledné
nebo Nesousledné.
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Ridici kfivky

Ridici kiivka je hrana, kfivka nebo spojena skupina kiivek, které definuji drdhu, kterou projizdi
nastroj. Kliknuti na tla¢itko Ridici kfivky do¢asné skryje dialog 5 0sé parametry a otevie dialog
Vyberte fidici kfivky. Tento dialog zobrazuje, které objekty budou pouzity jako fidici kiivky pro
stavajici proces. Kiivky se ptidavaji jejich vybérem v pracovnim prostoru.

Wyberte fidici kiiviy

Kfivka BS
Kfivka BY

]
Typ  Ref SubRef OK
[ zst |

Frusdit

Vsimnéte si, Ze nastroj bude automaticky odsazen (offsetovan) o radius nastroje.

Orientacni primky

Orienta¢ni pfimka poskytuji pfimku naklonu pro vyrovnani osy nastroje. Kliknuti na tlacitko
Orientaéni pfimky otevie dialog, ktery zobrazuje, které objekty budou pouzity. Pfimky a hrany se
pridavaji jejich vybérem v pracovnim prostoru.

Vyberte orientaéni pfimky = B
Typ Ref SubRef Ok
Kfivka P&g Frusit

Maximalni vzdalenost uchyceni

Tato hodnota urcuje nejvétsi vzdalenost, v které mtize byt umisténa pfimka niklonu a v které
jesté bude uvazovana pii vypoctu drahy nastroje. Pokud se pifimka dotkne fidici kiivky nebo lezi
v této vzdalenosti, bude pouzita pro ndklon. VSechny objekty dal, nez v zadané vzdalenosti,
budou ignorovany.

Rezna strana
Vyberte Leva nebo Prava pro umisténi nastroje vlevo nebo vpravo od sméru fezu. Smér obrabéni
je urcen fetézenim fidicich kiivek od vychoziho bodu posloupnosti.

Offset
Tato hodnota uré¢uje minimalni vzdalenost mezi nastrojem a fidici kiivkou.
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Modré $ipky: Ridici kiivky
(navazuji ve sméru hodinovych
rucicek)

Cerné tsecky: Orientaéni
primky

Oranzové kruznice: Maximalni

vzdalenost uchyceni

Rezna strana: Prava strana

Offset: ? >0

Kalkulacni strategie: Swarf obranéni

Na strané Drahy plochy ovliviiuje prvni volba, Kalkulace zaloZena na, volby zobrazené v této zalozce
a ostatnich. Kdyz vyberete Swarf obrabéni, dynamicky se zméni zalozky dialogu procesu 5 osého
obrabéni. Skryje se Hrubovani a ptibudou Vicendsobné fezy a Rohy.

“O Swarf obrabéni”, déle

Zalozka Drahy plochy pro Swarf obrabéni

“Zalozka Kontrola osy nastroje pro Swarf obrabéni” na strané 98
“Zalozka Kontrola kolize pro Swarf obrdbéni” na strané 99
“Zalozka Propojeni” na strané 252

“Zalozka Vicendsobné fezy” na strané 103

“Zalozka Rohy” na strané 106

O Swarf obrabéni

Swarf obrdbéni, nazyvané také "bo¢ni frézovani" je proces 5 osého soubézného frézovani.
Nejcastéji se pouziva pro obrabéni proudnicovych soucasti turbomotort nebo leteckych
komponent, pouzivanych jako integralni prvky.

Cilem je vytvofit cilovy povrch pouze jednim fezem s vyuZzitim celé fezné délky nastroje.
Dosazeni tohoto cile znamena:

Lepsi vyslednou kvalitu povrchu (bez ru¢niho dokonc¢ovani)
Kratsi ¢asy dokoncovacich cykla
Plny pfistup k obrabénym oblastem diky soubézné 5 osé vektorové orientaci

Konstantni fezné podminky: zvy$ené odebirani materidlu konstantni (nizkou) feznou silou
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Vstupni geometrie vzdy zahrnuje jednu horni a jednu dolni kiivku (na obrazku zobrazeny
cervend).

Nastroj je vzdy vyrovnan mezi body dotyku (polozka 1) na kazdé kiivce. Cykly ndklonu se
pouzivaji pro ovladani orientace osy nastroje (polozka 3). Rezny bod nastroje (poloZka 2) je bod,
ktery je zndzornén soufadnicemi programu stroje.

Bok nastroje je pfimd geometrie; skute¢ny povrch ma obecny tvar a mtize byt kterymkoliv
smérem zakftiven. Proto nemuze swarf (tfiskové) obrabéni vytvofit idealni cilovou plochu,
pokud plocha mezi dvéma kiivkami ma dvojité zaktiveni: pokud je plocha konvexni, ndstroj
zpusobi kolizi a pokud je plocha konkavni, ztistane tak zbytkovy material. Odchylka neni
obvykle velkd, nicméné pro minimalizaci chyby je k dispozici automaticky cyklus naklonu.

Zalozka Drahy plochy pro Swarf obrabéni

Kdy?z je kalkulace drahy nastroje zaloZena na Swarf obrdbéni, zalozka Drahy plochy nabizi tyto
moznosti nastaveni nabizi toto nastaveni.

* Vybér geometrie: Viz Vybér Geometrie, ddle

* Obrabéni: Viz “Obrdbéni” na strané 95.

* Pocatecni bod: Viz “Pocate¢ni bod” na strané gs.

* Jakost povrchu: Stejné, jako pro jiné strategie nez Swarf obrdbéni. Viz “Jakost povrchu” na
strané 156.

* Pokrocila kontrola: Viz “Strategie” na strané 96.

Vybér Geometrie

Plochy pro Swarf
Je-li toto poli¢ko zaskrtnuto, Vybérové tla¢itko (L)) otevira dialog, které vam umoZiuje vybrat
plochy . To jsou plochy, které maji byt obrobeny.

Swarf offset
Swarf offset je offset (posunuti) na vrchni a spodni kiivce. Vytvafi zbytkovy materidl.

Plochy dna
Je-li toto poli¢ko zagkrtnuto, Vybérové tla¢itko (L) otevird dialog, které vdm umoziuje vybrat
plochy . To jsou plochy, které piedstavuji pro ndstroj axidlni limit.
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Bezpecnostni vzdalenost od dna
Urc¢uje minimdlni vzdalenost mezi nastrojem a dnem. Nastavte vhodnou hodnotu, aby
nedochdzelo k poskrabani dna $pi¢kou nastroje.

Pfimky naklonu

KdyZ je zvoleno toto zaskrtavaci poli¢ko, otevira vybérové tlacitko ([J) dialog, ktery vam
umozni urcit vektory (napiiklad ozna¢enim piimek). Tyto vektory zndzorriuji preferovany
naklon nastroje.

Vodici kfivky

Kdyz je toto zaskrtavaci policko zaskrtnuto, mtzete zadat vrchni a spodni vodici kiivky

Vrchni kfivka
Vrchni kiivka definuje horni bod dotyku nastroje. Méla by to byt horni hrana plochy swarf

obrabéni.

Spodni kfivka
Spodni kiivka definuje dolni bod dotyku nastroje. Méla by to byt dolni hrana plochy swarf
obrabéni.

Obrabéni

Strana:

Leva a Prava se vztahuje na oteviené kontury a je to relativni ke sméru fetézeni spodni kiivky.
Uvnitf a Vné se vztahuje k uzavienym konturdm.

Smér:
Vyberte smér, ktery md byt pouzit, prostiednictvim voleb Sousledné, Nesousledné nebo
Retézeni podle dolni kiivky.

Pocdatecni bod

Volba Pocatecni bod implicitné definuje vychozi orientace osy ndstroje od bodu na spodni kiivce
a bodu na vrchni kiivce.

Presné:

Pouzitd pocate¢ni bod fetézeni na spodnich i vrchnich k#ivkach.

Automaticky:
Nastavuje pocate¢ni bod automaticky podle typu kontury:

* Kdyz jsou kiivky uzaviené kontury, poc¢ate¢ni bod na spodni kfivce je prostifednim bodem
nejdelsiho segmentu drahy nastroje a pocate¢ni bod na vrchni kiivce je nejblizsi bod k
pocate¢nimu bodu na spodni kiivce.

+  Kdyz jsou kiivky oteviené kontury, pocate¢ni bod na spodni kiivce je skute¢nym fetézicim
vychozim bodem spodni kiivky a poc¢ate¢ni bod na vrchni kiivce je fetézici vychozi bod
vrchni kiivky.
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2 body:
Pouziva body, které vyberete: jeden na vrchni kiivce a jeden na spodni kiivce. To ma smysl
pouze pro uzaviené kiivky.

Primka vyklonéni:

Nabizi vybérové tla¢itko ([..]) pro otevieni dialogu, ktery vdm umoziiuje vybrat pifimku
vyklonéni, kde ma obrabéni zacit. To ma smysl pouze pro uzaviené kiivky.

1 bod:

Nabizi vybérové tlacitko ([..]) pro otevieni dialogu, ktery vdm umoziiuje vybrat bod umistény

na vrchni nebo spodni kiivce. Vychozi vyklonéni se nezméni, protoze je urc¢eno volbou Strategie.
To ma smysl pouze pro uzaviené kiivky.

Strategie

Synchronizovat s vyklonénymi kfivkami:

Osa nastroje je vyrovnana s pfimkami naklonu po hornich a
dolnich kiivkach. Kiivky nadklonu (Zluté) musi byt vybrany
jako geometrie.

Synchronizovat s (hornimi/dolnimi) kfivkami:
Dvé kiivky jsou rozdéleny do kroki o ekvidistantni délce.
Osa nastroje je vyrovnana s parem bodt v kazdém kroku.

Synchronizace s hlavhim smérem:
Nastroj postupuje podél jedné z principidlnich os (X, Y
nebo Z) nebo po jiné ptimce, kterou vyberete.
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Automaticky:

Systém vypocte umisténi nastroje na plochu swarf obrabéni
tak, aby byly minimalizovany kolize a zbytky materialu.
Plocha swarf obrabéni musi byt vybrdna jako geometrie.

Nejkratsi vzdalenost:

Nastroj bude vyrovnan s nejkratsi vzdalenosti mezi dvéma
kiivkami. Tato strategie je uZite¢na pro obrabéni rovinnych
ploch s ostrymi rohy.

KdyZz maji vrchni a spodni kiivky rtizné délky, je
doporuceno nastavit vzdalenost vysece: viz “ Vysece” na
strané 98.

Sablona fezli

Miizete zvolit Samostatny fez nebo Mnohonasobné fezy. U¢elem mnohonasobnych Fezii je t¥iskové
obrabét oblast s nékolika hloubkami krok, pokud je délka fezné ¢asti nastroje piilis mala.

Samostatny fez:
To generuje jeden fez na spodni kiivce. Ujistéte se, ze je
feznd ¢ast dostatec¢na.

Mnohonasobné rezy:
Rezy mohou byt definovany bud zaddnim maximalni
vzdalenosti fez(i nebo maximalniho poctu fezd.

Rezy jsou ekvidistantni mezi vrchni a spodni kiivkou;
obrazek ukazuje celkem 5 fezi.

Mnohondasobné fezy jsou kopiemi vychoziho fezu. Smér
kopirovani Ize definovat bud Podél osy nastroje nebo Podél
primky doteku. Pamatujte, Ze pokud je pouzit kuzelovity
nastroj, neni vyjeti ve sméru osy ndstroje pouzitelné,
protoze nastroj by z povrchu vyjel v hornich fezech; proto
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pro kuZzelovité nastroje vzdy pouzijte Podél piimky doteku.

Posunuti

Konstantni pro kazdy fez
Tato volba pouzije zadanou hodnotu jako axialni posunuti (Do) pro vSechny fezy.

Postupné pro kazdy rez
Tato volba vam umoznuje posunout bod $picky nastroje trochu hloubéji s kazdym novym
fezem. Zadejte koncovou hodnotu (Do) a vychozi hodnotu (Z).

Prodlouzeni

Miizete zvolit, jak nastroj najizdi a odjizdi od obrabéci operace. Kdyz zvolite Automaticky nebo
Vyrovnat s okraji, mzete vybrat velikost prodlouzeni pred zacatkem a po konci. Alternativné
muiZete zvolit Zacit s Uhlem a zadat uhel nastroje kdyz zacina jeho zabér.

Zalozka Kontrola osy nastroje pro Swarf obrabéni

Kdyz je kalkulace drdhy nastroje zaloZena na Swarf obrdbéni, zdlozka Kontrola osy néstroje nabizi
tyto moznosti nastaveni nabizi toto nastaveni.

Hlavni
Nabizi nastaveni téchto moZnosti:

*  Maximalni krok Ghlu: Zadejte maximalni thel, v které se ndstroj miize pohybovat. Mensi tihel
bude vyzadovat vypocet vétsiho mnozstvi bodi.

+  Zaménit krivky: Zaskrtnéte toto policko pro zadménu vrchnich a spodnich kiivek.

*  Tlumeni: Zaskrtnéte toto policko pro pouziti axidlniho tlumeni na nastroj pfi tfiskovém
obrabéni podél stény. To je vyhodné, kdyZz neni vrchni nebo spodni kfivka te¢nd a ma ostré
rohy, které by zpisobily okamzité odjeti nebo vnoteni ndstroje.

*  Minimalizovat zmény otocné osy: Zvolte toto policko pro zmenseni problému se singularitami,
které mohou zptisobit extrémni pohyby stroje.

Vysece

K dispozici pouze kdyz je Strategie (na strané Drahy plochy pod Pokrocila kontrola) nastavena na
Nejkratsi vzdalenost. Jako Délka vysece zadejte kladnou hodnotu pro osamostatnéni vektorti osy
nastroje, které by jinak zacinaly v jednom bodu, protoze vrchni a spodni kiivky maji riznou
délku, viz ilustrace nize.
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Zalozka Kontrola kolize pro Swarf obrabéni

Kdyz je kalkulace drahy ndstroje zaloZena na Swarf obrabéni, zalozka Kontrola kolize nabizi tyto
moznosti nastaveni nabizi toto nastaveni.

e Podrtez Prebytek, dale

» “Pfedejit propojenim” na strané 101

» “Predejit odjezdem” na strané 101

e “Bezpeclnostni vzdalenosti” na strané 102
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Mastaveni Drahy plochy Kontrola osy ndstroje  Ochrana podfiznutl  Propojeni  Vicendsobné fezy  Rohy  Pomomé
Podrez Piebytek

Kontrola | Swarf & Dalsi plochy L

Jen vodic kfivky
Plochy pro Swarf
Fridavné ploch

Zachazeni s kolizl

Swarf & Daléi plochy

Zachazeni s kolizi |'Iu'wa'ier1|' s tolerand e |

Mepodiezavat
Vyvadeni

Tolerance pro podfiznuti 0,005

Tolerance zbytkowého materigly  0.01

Predejit propojenim

Kontrola Swarf & Dalsi plochy w

Flochy pro Swarf 0
Pridavné ploch

Kontrolované casti i aRin Chel ey,

Provefit bezp, vad, fel 0

Kontrolovane Casti Zadek nastroje, Predek nastroje, Stopk

nastroje

Predejit odjezdem

Kontrola Swarf & Dalsl plochy ~
Smér Podél osy nastroje w

Podél piimky doteku

Provéfit bezp, vzd, el 0

Kontrolovang asti | zadek nastroje, Predek ndstroje, Stopk

nastroje : = .
? Zadek nastroje, Predek nastroje ;
Zadek nastroje, Predek nastroje, Stopka
Fadek nastroje, Predek nastraje
Zadek dridku
Bezp. vzd

Bezp. wzd. diftu  0.01

Bezp. vzd. pfedek dridku  0.025

Bezp. vzd. zadek drigku 0.1

Podrez Prebytek
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Kontrola
V rozbalovacim menu zvolte plochy, na kterych se ma provéfovat piebyte¢né podiezani a to
jednou z voleb: Jen vodici kfivky, Plochy pro Swarf, Pfidavné plochy nebo Swarf & Dalsi plochy.

Je-li zvoleno Pfidavné plochy, Vybérové tlacitko (L-]) otevira dialog, které vdam umoziiuje vybrat
plochy .

Zachazeni s kolizi
Toto rozbalovaci menu je k dispozici pouze pro volbu Plochy pro Swarf.

V rozbalovacim menu zvolte, co chcete udélat, je-li detekovana kolize, a to pomoci jedné z
voleb: Nepodrezavat, Vyvazeni nebo Vyvazeni s toleranci.

Tolerance pro podfiznuti

Toto textové pole je k dispozici, pouze je-li pro Kontrola zvoleno Pfidavné plochy, nebo pokud
volby pro Kontrola zahrnuji Plochy pro Swarf a pro Zachazeni s kolizi je zvoleno bud’ Nepodrezavat
nebo Vyvazeni s toleranci. Zadejte maximalni hodnotu podfezani, kterou budete tolerovat.

Tolerance zbytkového materialu

Toto textové pole je k dispozici, pouze je-li pro Kontrola zahrnuto Plochy Swarf a volbou pro
Zachazeni s kolizi je Vyvézeni s toleranci. Zadejte hodnotu pro prebyte¢ny materidl, s kterym
pocditate.

Predejit propojenim
Kontrola
V rozbalovacim menu vyberte, které plochy chcete kontrolovat (jestli viibec).

Je-li zvoleno Pfidavné plochy, Vybérové tlacitko (L.J) otevira dialog, které vam umoziiuje vybrat
plochy .

Provéfit bezpecnostni vzdalenost cel
Toto textové pole je k dispozici, pouze je-li pro Kontrola zahrnuta volba Pfidavné plochy. Zadejte
bezpecnostni vzdalenost pro ptidavné plochy, které jste zvolili.

Kontrolované ¢asti nastroje
Toto textové pole je k dispozici pouze pfi kontrole ploch, jejichz kolizi se ma predejit
propojenim. Vyberte ¢asti nastroje véetné Zadek drzakuk a volitelné az tfi dalsi.

Predejit odjezdem
Kontrola
V rozbalovacim menu vyberte, které plochy chcete kontrolovat (jestli viibec).

Je-li zvoleno Pfidavné plochy, Vybérové tlacitko (L.J) otevira dialog, které vam umoziiuje vybrat
plochy .

Smér

V rozbalovacim menu vyberte, kterym smérem se ma postupovat pomoci jedné z voleb: Podél
osy nastroje nebo Podél primky doteku.
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Provéfit bezpecnostni vzdalenost cel
Toto textové pole je k dispozici, pouze je-li pro Kontrola zahrnuta volba Pridavné plochy. Zadejte
bezpec¢nostni vzdalenost pro pfidavné plochy, které jste zvolili.

Kontrolované casti nastroje
Toto textové pole je k dispozici pouze pti kontrole ploch, jejichz kolizi se ma pfedejit vyjezdem.
Vyberte ¢dsti ndstroje véetné Zadek drzakuk a volitelné az tii dalsi.

Bezpecnostni vzdalenosti

Zadejte kladnou hodnotu bezpec¢nostni vzdalenosti pro jiné ¢asti nastroje, nez je vlastni fezna
cast: Drik, Predek drzaku a Zadek drzakuk

Ochrana podriznuti

Ochrana podfiznuti brani kolizim, které jsou vétsi, nez zadana tolerance, odjetim ndstroje v
kolmém sméru na kontaktni pfimku mezi hornimi a spodnimi kfivkami, viz ilustrace dole.

ik

Pro aktivaci ochrany proti podfiznuti zaskrtnéte policko Tolerance pro podfiznuti a zadejte vétsi
hodnotu nez 0.

Tolerance pro podfiznuti:
Ur¢uje maximalni vzdalenost mezi bokem fezného nastroje a plochou, kterd ma byt ochranéna.

Kontrola proti swarf plocham:
Kdyz je tato volba aktivovana, je plocha swarf chrdnéna pted podiezanim.

Pridavné kontrolni plochy:
Je-li toto poli¢ko zaskrtnuto, Vybérové tla¢itko ([-]) otevira dialog, které vam umoZtiuje vybrat
plochy .

Kontrola kolize

Ofiznout drahu nastroje:
Zaskrtnéte toto policko pro povoleni ofezavani segmenttt drahy nastroje, které koliduji s
vybranymi plochami pro kontrolu kolize.

Kontrola proti swarf plocham:
Kdy?z je toto zaskrtnuto, je drdha ndstroje ofiznuta smérem pry¢ od swarf plochy.
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Pridavné kontrolni plochy:
Je-li toto poli¢ko zaskrtnuto, Vybérové tla¢itko (L)) otevira dialog, které vam umoZfiuje vybrat

plochy . Drdha nastroje bude ofiznuta smérem od vybranych ploch.

Hodnoty Bezpecnostni vzdalenosti nastroje:
MiZete zadat samostatné hodnoty bezpe¢nostnich vzdalenosti pro jednotlivé ¢asti ndstroje.

Zalozka Vicenasobné rezy

Kdyz je kalkulace drahy nastroje zaloZena na Swarf obrabéni, zdlozka Vicenasobné rezy nabizi
tyto moznosti nastaveni nabizi toto nastaveni.

*  “Sablona fezt”, ddle.
+  “Sablona vrstev” na strané 105

+  “Ttidéni” na strané 105

Terminologie: fez a vrstva

Rez postupuje v pofadi fezii shora dolii: Prvni fez je nejbliz jedné kiivce a posledni fez je nejbliz
dalsi kiivce. Maly fez je tzky, velky fez je Siroky.

Vrstva postupuje v potadi fezll z venku dovnitf. Mala vrstva je tenka, velka vrstva je silna.

Rezy (5) Vrstvy (2)

Sablona fezl

Kroky hloubky:
Vyberte zptisob a zadejte hodnotu nasledovné. Zadejte také Smér (viz dal dole).

*  Pro volbu Podle vzdalenosti fezi zadejte redlné ¢islo vétsi nez 0. Kazdy fez bude oddélen od
nasledujiciho o tuto hodnotu.

*  Pro volbu Podle poctu rezli zadejte celé ¢islo vétsi nez 0. Tento pocet fezli bude rovhomérné
rozdélen mezi dolni a horni kiivku.
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Sablona:
Vyberte zptsob:

*  Morph vytvoii posloupnost fezd, které jsou interpolovany mezi hornimi a dolnimi kiivkami.
*  Krok shora vytvofi posloupnost fezti rovhobéznou s horni kfivkou.
*  Krok zdola vytvofi posloupnost fezt rovnobéznou s dolni kiivkou.

Smér:
K dispozici pouze pokud jsou Kroky hloubky nastaveny na Podle vzdalenosti fezi. Uvedeny jsou
dale uvedené volby.

Podél osy nastroje: Vzdalenost od jednoho fezu k dalSimu je
mérena ve sméru osy nastroje.

Podél osy nastroje

Podél pfimky doteku: Vzddlenost od jednoho fezu k dalSimu je
mérena po primce dotyku nastroje s povrchem.

Podél primky doteku

Nésledovat topologii plochy: Timto zptisobem je smér pro
pocet fezll definovan v optimdlnim sméru podél te¢ného
sméru plochy.

Algoritmus tfidéni vam umoZiiuje zvolit poli¢ko Rez od
spodku checkbox. Tim je dosazeno lepsiho vykonu pfi
odebirani materialu diky tomu, Ze prvni fez za¢ne od
spodku.
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Nasledovat topologii plochy

Posunuti nastroje:
Vyberte zptsob a zadejte jednu nebo dvé hodnoty. Vychozi: 0 (Zadné posunuti nastroje).

*  Pro volbu Konstantné pro kazdy fez mizete zadat jednu velikost posunuti nastroje
aplikovanou na kazdy fez.

*  Pro volbu Postupné pro kazdy fez miizete zadat rozsah velikosti posunuti néstroje (Do a Z),
ktera bude aplikovana od prvniho fezu po posledni.

Sablona vrstev

Jako Pocet vrstev zadejte celé ¢islo vétsi nez 0.
Tridéni

Pro Metodu jsou k dispozici dale popsané volby.

Jednim smérem: Smér drahy nastroje je pro vsechny fezy
pfiblizné stejny.

Jednim smérem

Cik cak (k dispozici pouze je-li pro Kroky hloubky zvoleno Podle
vzdalenosti fez(): Smér drahy nastroje bude u stfidajicich se
fezll opacny. Bude doplnén pohyb pro propojeni konce jednoho
fezu se zacatkem dalsiho.

Cik cak
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Zalozka Rohy

Kdyz je kalkulace drahy ndstroje zaloZena na Swarf obrabéni, zalozka Rohy nabizi tyto moznosti
nastaveni nabizi toto nastaveni.

+  “Vnitini rohy”, dale.

*  Vn¢éjsi rohy

Vnitfni rohy

Ostry roh Zaobleny roh Odlehc¢ovaci zapich

Ostry roh:
Dréha nastroje vykona ostrou zménu v bodu vnitiniho rohu.

Zaobleny roh:
Drdha ndstroje vykona v bodu vnitiniho rohu zménu sméru po oblouku (zaobleni) a zistane za
ni zbytkovy material.

Réadius:
Rédius prechodového oblouku.

Uhel detekce:
Mezni thel pro zpracovani vnitiniho rohu timto zptisobem.

Odleh¢&ovaci zapich:
Draha nastroje vytvofi ve vnitinim rohu zapich.

Délka:
Hloubka drazky.

Uhel detekce:
Mezni thel pro zpracovani vnitiniho rohu timto zptisobem.
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Obtocit Ostry roh Smycka

Obtocit:

Draha nastroje vykona piejezd po oblouku kolem bodu vnéjsiho rohu.

Ostry roh:
Drdha nastroje vykona ostrou zménu v bodu vnéjsiho rohu.

Uhel detekce:
Mezni thel pro zpracovani vnéjsiho rohu timto zptsobem.

Smycka:
Draha nastroje vykona vnéjsi hladkou smycku kolem bodu vnéjsiho rohu.

Radius:
Radius vnéjsi smycky.

Uhel detekce:
Mezni thel pro zpracovani vnéjsiho rohu timto zptsobem.

Kalkulacni strategie: Rotacni obrabeéni

Na strané Drahy plochy ovliviiuje prvni volba, Kalkulace zalozena na, volby zobrazené v této zalozce
a ostatnich. Pokud zvolite Rotacni obrabéni, nabidne dialog 50sého procesu pét zalozek,
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Nastaveni az Bezpec¢nostni vzdalenosti. Ovladaci prvky v zalozkach, které nejsou nize
zminény, jsou popsany v obecném materidlu k jednotlivym zalozkam 5-os plynule.

*  “O Rota¢nim obrabéni”, dale.

+ “Zélozka Drahy plochy pro Rota¢ni obrabéni” na strané 108

+  “Zalozka Definice soucasti pro Rota¢ni obrabéni” na strané 113
+ “Zalozka Propojeni pro Rota¢ni obrabéni” na strané 113

”m

+  “Zélozka Bezpecnostni vzdalenosti pro Rota¢ni obrabéni” na strané 114

O Rotacnim obrabéni

50s4 strategie Rota¢ni obrabéni se podoba nativhimu GibbsCAM Poldrnimu a Cylindrickému
frézovani, ale s jednou nevyhodou a dvéma velkymi vyhodami:

Masiawani  Drahy plochy | pefemioe sesiisl  Sopsies’  Gesp Yo

kalkulace zaloZena na Bnteicrminb e o
Operace
Obrabéni Hrubowvani
‘Hrubovani
Dokondeni k‘
Sablona ezl Konstantni radius e
Typ Offset a spirdla ~

Offset asy

[+]Hodnota offsetu O] 3.175 Primér nastroje % @ | 25

A\ W1

+  Rotaéni obrdbéni generuje pouze kod s pfimkovymi segmenty. (Polarni a Cylindrické mtize
generovat analyticky kod.)

* Rota¢ni obrabéni nevyZaduje, aby nastroj byl v ose rota¢ni osy; miizete nastroj posunout az
0 50% praméru nastroje. To je velmi uZite¢né pro hrubovani. (Poldrni a Cylindrické
vyZzaduje, aby byl ndstroj v ose rota¢ni osy.)

* Rotac¢ni obrabéni umoznuje definovat osu rota¢ni osy kdekoliv a pod jakoukoliv orientaci.

Zalozka Drahy plochy pro Rotacni obrabéni

Jak je vidét na ilustraci, zalozka Drahy plochy obsahuje parametry v téchto skupinach:
*  Operace: Vyberte bud’ Hrubovani nebo Dokon¢ovani.
© Pro Hrubovani zadavate také Typ: Offset nebo Offset a Spirala.

o Pro Dokoncovani zadavate také Sablonu fezt: Konstantni radius, Optimalizovany krok pro
stény nebo Valcové nebo kuzelové plochy.

Podrobnosti viz Offset osy nize.
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Offset osy: Viz Offset osy na strané 111.

Tridéni: Jako pro ostatni strategie.

Kroky hloubky: Viz Kroky hloubky na strané 1.
Krok: Jako pro ostatni strategie.

Vyhlazeni: Jako pro ostatni strategie.

Proces #1 Technologie 5-osé€ parametry

Mastaveni Drahy plochy  Definice soufsti  Propojeni  Bezp. Vzd

Kalkulace zaloZena na Rotadni obrabén v
Operace
Obrabéni Hrubovani w
Dokondeni
Sablona fezd Konstantni radius R
Typ Offset a spiréla w
Offset

Offset a spirdla

Offset osy

[JHodnota offeetu 2.5 Primér ndstroje % 25
TFid&ni

Metada obrabéni Jednim smérem v
Direction for one Smr 1 o
way cuts

Obrabét po Urovni R
Kroky hloubky Krok

Konstantni krok hloubky ~ Maximalni krok
Vzdalenost

Pfidavne rfezy

Wyhlazeni
[rohy =& 20
Pokrodily Finalni kontura % 10

O@F T - x
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Operace

Sablona Fezii: Konstantni radius

Pro Hrubovani i Dokonc¢ovani tato volba pro
Sablonu fezll ur¢uje, ze vzdalenost mezi fezy ma
mit velikost konstantniho radiusu od osy
rotace. Viz ilustrace (vpravo).

Sablona Fezii: Optimalizovany krok pro stény
Pouze pro Dokon¢ovani tato volba pro Sablonu
rezd fika systému, aby optimalizoval pro
obrabéni valcovych (cylindrickych) nebo
kuZelovych (konickych) ploch, aby bylo
dosazeno konzistentni kvality povrchu. Viz
ilustrace (vpravo) a simulace stroje zobrazena
nize.

Sablona Fezii: Valcové nebo kuzelové plochy
Pouze pro Dokon¢ovéni tato volba pro Sablonu
rezd fika systému, aby optimalizoval pro
obrabéni vdlcovych (cylindrickych) nebo
kuzelovych (konickych) ploch, aby bylo
dosazeno konzistentni kvality povrchu. Viz
ilustrace (vpravo).

Volby Sablona fezil pro Rotaéni obrabéni
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G BRI soubor Uprowy Zobrazeni Zmény Telesa Prvky Okna Moduly Makra OPTICAM  Napové CylinderPart.vnc - GibbsCAM Y - o %
P = o £ | ;g < ]
@ Limod O & & V] g =
= el %) o | 4 M= A=

Dokument Pohledy Soufadnicové Lista CS Hladiny Odkladisté Lista Litta két Tvofeni ploch Tvofeni téles Nastrs ulace Kontrola Post Spravce  Spravce Spravce  Zakladna
[ nastaven.. systémy téles Geometrie Stroje 3 .
[— = I = e e D

N =

Mastaveni Dréhy plochy Definice soucasti  Propojeni Bezp. Yzd Pomoené

Kakulace zalofena na Rotadn obrabn| .

Operace

Obrébéni Dokoneni b

Sablona ez Optimised stepover for wals -

i radius

Kanstantn’

[& ver for wal
|Cylindrical or conical surfaces

Pressh
Potet v uzavienjch konturéch 0

ThidEn!

Metoda obrabéni Ceak 2
B Sousledng -
pro uzaviené fezy

Obrébétpo Urovng v
B Piidavné fezy na dné s

Min krok hioubky 01 Maximain krok 1

Simulace stroje pro Sablonu fezi s volbou "Optimalizovany krok pro stény"

Offset osy

Toto policko aktivuje nebo deaktivuje obrabéni s offsetem osy. Je k dispozici pouze pro
hrubovaci cykly. Pouzijte tlac¢itka voleb pro zadani hodnoty nebo specifikujte procento priméru
nastroje. Nejvétsi dovolena hodnota je 50% primeéru nastroje.

Osa nastroje by méla byt posunuta od osy otaceni obrobku o 1/4 priméru fezného nastroje.

Tato volba nastroji umoznuje spravné obrabét feznymi hranami a ne stfedem nastroje. Miizete
tak dosahnout stabilnéjsich feznych rychlosti a obrabéni témér pramérem nekulovymi nastroji.

Offset je vzdy proveden opa¢nym smérem nez je smér otaceni a automaticky se méni polohu se
zménou sméru otaceni. Tato zména probiha linedrnim pohybem bez rota¢niho pohybu, aby
nedochdzelo k poskozeni nastroje a proces byl bezpec¢ny.

Kroky hloubky

Rozbalovaci menu obsahuje nasledujici volby:
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Konstantni krok hloubky

Definuje vzdalenost od aktudlni hladiny do
hladiny nasledujici v radidlnim sméru. Udrzuje
konstantni vzdalenost prostfednictvim vami
zadané hodnoty Vzdalenost.

Poznamka: Rezy, které jsou bliz ose ota¢eni neZ je polovina hodnoty Vzdalenost, nejsou
dovoleny.

Adaptivni krok hloubky

Vzddlenost mezi posuvem mezi kroky je v
definovaném rozsahu pro obrobeni rovnych ploch, na
které nelze dosdahnout konstantnim posuvem.

Pro presnéjsi definici mtizete aktivovat Pridavné fezy na dné nebo oteviit dialog Pokrocily a
definovat volby vlozenych fezi.
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Zalozka Definice soucasti pro Rotacni obrabéni

Proces #1 Technologie 5-os€ parametry o@% '[F - X

Mastaveni Drahy plochy Definice souldsti  propojeni  Bezp. Vad

Definice soucast

Plocha soucast e Pridavek k ponechani |:|

Osa rotace

i A\

Definice polotovaru

Jakost povrchu

Tolerance obrabéni 0.01

Max. vzdalenost bodu [ 0.5

Max. Ghlovi krok [ 2

Zalozka Propojeni pro Rotacni obrabéni

Strana Propojeni nabizi ovladaci prvky pro zptisob pohybu nastroje, kdyz neobrabi, napiiklad
ndstroj pojede pfi najizdéni a vyjizdéni ze soucdasti (viz “Najezd/Vyjezd” na strané 253).

* — Nékteré kalkulace pro zvlastni nabizi zjednodusené rozhrani s mensim poc¢tem ovladacich
prvka: Viz ptiru¢ky MultiBlade pro 50s plynule nebo 50sé obrdbéni portu.

Kromé toho polozky na této strané poskytuji kontrolu nad tim, jak se nastroj bude pohybovat
pokud najede pfi obrabéni do vzduchu nebo kontrolnich ploch (viz “Mezery podél fezu” na
strané 256), jak se bude nastroj pohybovat mezi kroky (viz “Propojeni mezi fezy” na strané 260)
a jak se bude nastroj pohybovat mezi prichody (viz “Propojeni mezi priichody” na strané 265).
Strana také nabizi ovladaci prvky pro definovani bezpe¢nostnich oblasti a bezpe¢nostnich
vzdélenosti pro posuvy a rychloposuvy (viz “Dialog Odjezdy” na strané 267) a vykonné
uzivatelské ovladaci prvky definujici jak bude nastroj najizdét do soucasti a vyjizdét z ni (viz
“Vychozi Najeti/Vyjeti” na strané 275).
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Zalozka Bezpecnostni vzdalenosti pro Rotacni obrabéni

Priklad: Valcové bezpecnostni vzdalenosti.
Valcové bezpec¢nostni vzdalenosti urcuji tii linedrni hodnoty: Jedna jako pramér diiku, jedna
jako primér predek drzaku a jedna jako primér zadek drzaku a délka.

Bezpecnostni vzdalenosti - Valcové

4
3 1. Biit
2. Hridel
A 3. Predek
- drzaku
4, Zadek
— drzaku
1 \ \ \

2A = Bezpecnostni vzdalenosti priiméru driku; 3A = Predek drzaku bezpecnostni vzdalenost;

4A = Zadek drzaku bezpecnostni vzdalenost
Priklad: Kuzelové bezpecnostni vzdalenosti.
Kuzelové bezpec¢nostni vzdalenosti uréuje Sest linedrnich hodnot, pramér diiku (horni a dolni);
predek drzdku pramér a délka (horni a dolni) a zadek drzdkupramér a délka (horni a dolni).

Bezpecnostni vzdalenosti - Kuzelové

_ 4B2

4

3 481 1. Bfit

—_— 2B2 2. Dfik

2 3. Pfedek
drzaku

—_— 2B1 4. Zadek

1 \ drzdku

2B1,2= Bezpecnostni vzdalenosti priméru driku; 3B1,2 = Predek drzaku bezpecnostni vzdalenosti;
4B1,2= Zadek drzaku bezpecnostni vzdalenosti
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Kalkulaéni strategie: Odjehlovani

Na strané Drahy plochy ovliviiuje prvni volba, Kalkulace zalozena na, volby zobrazené v této zalozce
a ostatnich. Kdyz vyberete Odjehlovani, dynamicky se zméni zalozky dialogu procesu 50sého
obrabéni. Ovladaci prvky v zdlozkach, které nejsou nize zminény, jsou popsany v obecném
materidlu k jednotlivym zalozkdm 5-os plynule.

m

+  “Zélozka Drahy plochy pro Odjehlovani” na strané 115

+  Zalozka Kontrola osy nastroje pro Odjehleni

Overview of Deburring

Po obrabéni se mohou vyskytnou otfepy na vSech souc¢astech, které maji rovné hrany nebo
topologii s nete¢nymi vnéj$imi plochami a to tam, kde ndstroj odebira ttisky z hrany pry¢. To
muiZe nejen ohrozit funk¢nost soucasti, ale i ohrozit pracovnika. Téméf po kazdém obrabéni je
nutné soucast po obrobeni odjehlit.

Ruéni odjehlovani mize zabrat stejny cas, jako celé automatizované zpracovani soucasti.
Strategie kalkulace odjehlovani mtize vyrazné urychlit zpracovani souddsti automatizaci této
posledni ¢asti cyklu tak, ze vytvoii odjehlovaci drahu nastroje na vnéjsich hranach geometrie
soucasti. Poloha nastroje relativné vici hrané je vidy dvojvektor mezi dvéma plochami této
hrany.

Systém zajistuje automatickou detekci prvki, automatické propojeni, automaticky najezd a
automatickou prevenci kolizi. Cilem je vytvofit drahu néstroje zcela automatickym zptisobem
po pouhém oznaceni geometrie soucasti.

Poznamka: Podporovany jsou pouze kulové frézy a vstupni geometrie (sit) musi mit
dobrou kvalitu, aby detekce prvkt fungovala spravné.

Zalozka Drahy plochy pro Odjehlovani

Kdyz je kalkulace drahy néstroje zaloZena na Odjehlovani, zalozka Drahy plochy nabizi tyto
moznosti nastaveni nabizi toto nastaveni.

* Zadani geometrie: Viz Zadani geometrie, dale.

e Parametry drahy: Viz “Parametry dradhy” na strané u6.

* Prodlouzeni/presah: Viz “Prodlouzeni / pfesah” na strané 117.

* Jakost povrchu: Stejné jako pro ostatni strategie, nez je Odjehlovani. Viz “Tolerance
Obrabéni” na strané 157.

Zadani geometrie

Pii zaddvani geometrie pro Odjehlovani budte peclivi. Spatné definovand geometrie zamezi
spravné ¢innosti automatickych funkci.
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Plocha soucasti

Kliknéte na tla¢itko s vynechavkou [...] pro otevieni dialogu, kde mtzete vybrat plochy pro
odejhlovaci operaci. Hrany souc¢asti, vhodné pro odjehlovani, Ize detekovat automaticky a
plochy soucasti budou ochranény pfed kolizemi s geometrii drzaku.

Oznaceni ploch souddsti je nezbytné. Volitelné mizete oznacit dalsi plochy pro provérovani
kolizi — viz Provéfit plochy niZe.

Definice hrany
K dispozici jsou dva rezimy definice hran.

UzZivatelem definovany
Vam umoznuje vybirat hrany ru¢né pomoci tlacditka s vynechavkou pro UzZivatelsky definované
hrany. Oznacit 1ze vétsi pocet kiivek a odjehleny budou pouze vybrané kiivky.

Automaticky detekovat
Rekne systému, aby vytahl vechny hrany. VSechny vytazené hrany budou odjehleny s
vyjimkou ru¢né vybranych, které maji byt vyjmuty, pomoci tlacitka s vynechavkou pro
Vylou¢it hrany. Pozndmka: Pokud automaticka detekce pro urcitou hranu nebude fungovat,
pak tuto hranu nelze odjehlit ani pokud ji oznacdite ru¢né.

Tlacitko Pokrocily otevie dialog, kde mutzete doladit parametry jako je Minimalni Ghel ostré
hrany a Minimalni délka detekované hrany a mtiZete omezit detekéni oblast.

Kontrolni plochy

Je-li toto poli¢ko zaskrtnuto, mazete kliknout na tlacitko s vynechavkou [...] a otev¥it dialog,
kde muzete definovat dalsi plochy, které budou pouzity pti detekci kolizi a zadat hodnotu
Provéfit bezpecnostni vzdalenost ploch. Kontrolni plochy obvykle zahrnuji upinky a ptipravky,
které by mohly zptsobit kolizi pfi odjehlovani.

Parametry drahy

V této sekci mazete definovat, jak ma odjehlovaci cyklus postupovat.

Tvar hrany
K dispozici jsou dva zptisoby, jak definovat tvar hrany.

7 v rv

Konstantni sSitka
Bude udrzovana konstantni vzdalenost mezi hranami a hranami sraZeni.

Konstantni hloubka
Bude udrzovana konstantni vzdalenost od stfedu kulové frézy. V takovém ptipadé sitka

Vv

zavisi na uhlu hrany: sitka pro velky thel bude mnohem vétsi nez pro hranu s malym thlem.

Vv

Vnitfni rohy

Vnitini rohy Ize ofiznout tak, aby drdaha ndstroje méla ostry roh nebo lze ptidat odleh¢ovaci
drazky. (Odleh¢ovaci drazky zajisti hladky pfechod mezi oblastmi, které Ize obrobit podle
specifikaci a oblastmi, na kterych nelze nastrojem dosdhnout do vnitinich roht.)

Odlehc¢ovaci drazky budou pouzity pouze ve vnitinich rozich se stejnym thlem hrady na obou
stranach vnitfniho rohu.
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Nesousledné Sousledné

Prodlouzeni / presah

Délka
Obvykle je nastavena na 9, ale mtizete zadat kladnou hodnotu pro prodlouzeni odjehlovaciho
prichodu nebo zapornou hodnotu pro jeho prekryti.

Kalkulaéni strategie: Konturovani

Na strané Drahy plochy ovliviiuje prvni volba, Kalkulace zalozena na, volby zobrazené v této zalozce
a ostatnich. Kdyz vyberete Konturovéni, dynamicky se zméni zalozky dialogu procesu 50sého
obrabéni. Skryje se Hrubovani a Pomocné a ptibudou Rohy. Ovladaci prvky v zdlozkach, které
nejsou nize zminény, jsou popsany v obecném materialu k jednotlivym zalozkam 5-os plynule.

+  “Prehled Konturovani”, ddle
+ “Zalozka Drahy plochy pro Konturovani” na strané 117
+  “Zélozka Propojeni” na strané 252

+ “Zalozka Rohy” na strané 119
Prehled Konturovani

5-o0sé konturovani je specializovana strategie pro orezavani hran skorepin s tenkymi sténami a
ostatnich tenkych materiald.

Kalkulace zalofena na Konturovani e

Zalozka Drahy plochy pro Konturovani
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Kdyz je kalkulace drahy nastroje zalozena na Konturovani, zalozka Drahy plochy nabizi tyto
moznosti nastaveni nabizi toto nastaveni.

*  Vybér geometrie: Viz Vybér Geometrie, ddle.
*  Obrabéni: Vyberte Sousledné nebo Nesousledné. Viz “Smér obrdbéni ” na strané ng.

*  Pocatecni bod: Zvolte bud Automaticky nebo jinak zvolte UZivatelem definovana a pak zadejte
soufadnice X, Y a Z vychoziho bodu.

*  Prodlouzeni: Obvykle nastaveno na 9, ale mtizete zadat kladnou hodnotu pro prodlouzeni Na
zacatku anebo Na konci.

*  Posunuti nastroje: Mazete zadat axidlni posunuti, které ma byt ptidano k nastroji ve sméru
jeho osy, nebo mizete kliknout na Pokrocily pro zaddni ptesnéjsich parametrd do dialogu

”m

Pokrocilé posunuti nastroje. Vice informaci viz “Axialni posunuti” na strané 309.

+  Jakost povrchu: Stejné jako pro ostatni strategie, nez je Konturovani. Viz “Tolerance
Obrabéni” na strané 157.
Nasimwani  Drahy plochy  Kemissleasy sdsinaie  demirse aeimeis  Poapmies  Raby

Kalkulace zaloZzena na Konturovani ~

Oznadeni geometrie

Harni plocha
Definice fidid kiivky Pokrodily
Vyloudit hrany |Usivatélsk kiivka
Offset kiivky
Obrabéni
Smér Sousledné
Poiatedni bod Mesousledné
Typ Automatick:
Prodlouzeni Uivatelem definovana

Paosunuti nastraje

Axidlni posunut |:| Pakrodily

Jakost povrchu
Man, Vzddlenost [ os
Tolerance obrabéni 0.01

Vybér Geometrie

Zadejte Vrchni plochu kliknutim na tlacditko vynechéavky [...] a vybérem plochy v pracovnim
prostoru.

Pro Definici fidici krivky udélejte jedno z nasledujiciho:
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+  Zvolte Automaticka detekce hranic a volitelné pouzijte tlac¢itko Pokrodily pro identifikaci
automatickych hranic jako vnéjsich kiivek anebo dér, a soucasné tlacitko s vynechavkou
Vyloudit kfivky pro oznaceni kiivek v pracovnim prostoru, které nejsou povazovany za fidici
kiivky nebo

+  Zvolte Uzivatelské kfivky a pak kliknéte na tlac¢itko s vynechavkou pro vybér jedné nebo
nékolika Uzivatelskych kfivek v pracovnim prostoru, které maji byt povazovany za tidici
kiivky.

Odlehc¢ovaci drazky budou pouzity pouze ve vnitinich rozich se stejnym thlem hrady na obou
stranach vnitiniho rohu.

Smeér obrabéni

Nesousledné Sousledné

Dalsi podrobnosti viz “Zalozka Drahy plochy pro Konturovani” na strané n7.

Zalozka Propojeni pro Konturovani

Strana Propojeni nabizi ovladaci prvky pro zptisob pohybu nastroje, kdyz neobrabi, napiiklad
nastroj pojede pfi najizdéni a vyjizdéni ze soucasti (viz “Najezd/Vyjezd” na strané 253).

* — Nékteré kalkulace pro zvlastni nabizi zjednodusené rozhrani s mensim poctem ovladacich
prvka: Viz piiru¢ky MultiBlade pro s50s plynule nebo 50sé obrdbéni portu.

Kromé toho polozky na této strané poskytuji kontrolu nad tim, jak se nastroj bude pohybovat
pokud najede pii obrabéni do vzduchu nebo kontrolnich ploch (viz “Mezery podél fezu” na
strané 256), jak se bude nastroj pohybovat mezi kroky (viz “Propojeni mezi fezy” na strané 260)
a jak se bude néstroj pohybovat mezi prichody (viz “Propojeni mezi priichody” na strané 265).
Strana také nabizi ovladaci prvky pro definovani bezpecnostnich oblasti a bezpe¢nostnich
vzdalenosti pro posuvy a rychloposuvy (viz “Dialog Odjezdy” na strané 267) a vykonné
uzivatelské ovladaci prvky definujici jak bude ndstroj najizdét do soudasti a vyjizdét z ni (viz
“Vychozi Najeti/Vyjeti” na strané 275).

Zalozka Rohy

Kdyz je kalkulace drahy nastroje zaloZena na Konturovani, zalozka Rohy nabizi tyto moZnosti
nastaveni nabizi toto nastaveni.
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Vnitrni rohy
MozZnosti

Vyberte z voleb Ostry roh, Zaobleny roh nebo Odlehéovaci zapich.

Pro Zaobleny roh nebo Odleh¢ovaci zapich zadejte Uhel detekce, s kterym ma byt povazovan za
vnitini roh. Pro Odleh¢ovaci zépich (obrazek nize) zadejte pro drazku také Radius.

Vnéjsi rohy

Moznosti

Vyberte z voleb Obtocit, Ostry roh nebo Smycka.

Pro Ostry roh nebo pro Smy¢ka (obrazek nize) zadejte Uhel detekce, pod kterym ma byt detekovan
vnéjsi roh a také Radius ostrého rohu nebo smycky.

Mastaveni Drahy plochy Kontrola osy ndstroje  Kontrola zafrézovéni  Propojeni Rohy

Vnitrni rohy
Volby Odlehéovad zapich
Ostry roh
Zaobleny rah
Odlehdfovad zapich
Uhel detekee

Outer corners an top surface

Vaolby Smycka -
Obtodit

Dstr% roh
Uhel detekee 150 Rédius D

Oblast

V zéloZce Drahy plochy s kalkulaci zalozenou na volbé Plochy nebo Trojuhelnikova sit, zvolite
Sablona a nastavite jeji volby a hodnoty a pak zvolite nastaveni ¥idici Oblast, kterd ma byt
obrabéna.
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Pro kalkulaci zaloZzenou na volbé Plochy:

Nejdiive zvolite, jak bude oblast obrabéna pomoci voleb v menu Typ; viz Typ dale. Pak mtzete
zvolit az ¢tyti volby v sekci Oblast pro omezeni oblasti, ktera bude obrabéna; viz “Volby Oblasti”
na strané 127.

Pro kalkulaci zaloZenou na volbé Dratény model:
Nejsou nabidnuty zadné volby v sekci Sablona a volby v sekci Oblast jsou podskupinou voleb
nabizenych v Plochach; viz “Volby Oblasti” na strané 127.

Pro kalkulaci zalozenou na volbé Trojuhelnikova sit:
Vétsina Sablon vam umoziuje zadat pét nebo vic voleb Oblast pro omezeni oblasti, kterd bude
obrabéna; viz “Volby Oblasti” na strané 127.

Typ

. piedejit obrobeni presnjch hran
Plng, podatek a konec na presnich branach plochy
IdrEen) poctem rezd
Ormezeni fezll jednim nebo dvéma body

Obecné vam Typ obrabéné oblasti umoznuje definovat oblast fidicich ploch, které maji byt
frézovany. Jednotlivé volby jsou vyhodné pro rizné strategie obrabéni. Vyberte strategii z
rozbalovaciho menu:

*  Plny, predejit obrobeni presnych hran , dale
*  "Plny, pocatek a konec na presnych hranach plochy " na strané 122
*  “Dany poctem fezl " na strané 123

*  “"Omezeni fezl jednim nebo dvéma body” na strané 124

Piny, predejit obrobeni presnych hran

Zde bude draha néstroje generovdna na celé fidici plose s vyhybanim se hranam ploch. Protoze
je zde zamérem zabranit obrabéni piesnych hran ploch, vzdalenost, v které nastroj od hrany
obrabi, je vzdy méné nez polovina velikosti kroku. Tuto vzdalenost od hrany nelze upravovat
piimo, ale zméni se po zméné velikosti kroku.

Tato volba je uzite¢na v pfipadech, kde neni ohraniceni fidicich ploch hladké, coz znamen4, Ze
hrana plochy je zvinénd nebo jsou v ni malé mezery. Pokud je hrana plochy pfili§ zvinéna,
mezery jsou pili§ velké a polovina velikosti kroku neni pro kompenzaci dostate¢na, systém pak
misto toho rozpozna Mezery podél fezu (viz “Mezery podél fezu” na strané 256). To se nastavuje
na zalozce Propojeni, viz “Zdlozka Propojeni” na strané 252.

Pokud provadite Swarf (tfiskové) frézovani, maze se stat, Ze nastroj nedosahne ke hrané na
konci plochy. To nastava kviili zbyvajicim fezm poté, co prvni mél piesné maximalni
piejezdovou (pieskokovou) vzdalenost a vase plocha obvykle kon¢i nékde mezi jednim fezem.
Pro frézovani téchto souc¢asti mazete nastavit hodnotu axidlniho posunuti (viz “Axidlni
posunuti” na strané 309). Je to hodnota posuvu polohy ndstroje v osovém sméru. V§imnéte si
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Axialni posunuti se zadava na zdlozce Pomocné; viz “Zalozka Pomocné” na strané 307.

Priklad

V tomto obrdzku muzete vidét, Ze nastroj nezac¢ina na presné hrané plochy. Proto nema zvlnéna
horni hrana vliv na drahu néstroje.

Tento priklad najdete v souboru Cutting Area - Type.vnc.

Piny, pocatek a konec na presnych hranach plochy

S touto volbou bude draha nastroje generovana po celé plose a presné k hrané plochy nebo do
nejbliz§i mozné polohy. Navic mtZete nastavit vychozi a/nebo koncovy okraj po kliknuti na
tlacitko Pokrocily. Okraje musi byt kladné. Vychozi okraj nalezi k prvni kfivce/plose a koncovy
okraj ndlezi k druhé kiivce. Dalsi informace, viz piiklad v “Bo¢ni krok” na strané 161.

Pocet fezt zavisi na velikosti kroku. Protoze jsou prvni a posledni fezy piesné na hrané a
vzdalenosti mezi fezy jsou stejné, bude pocet fezli vypocten s délkou plochy/maximalni krok.
Proto je velikost skute¢ného maximdlniho kroku vZdy mensi, nez vami pfedtim zadana hodnota.

Pamatujte prosim, Ze tato volba je velmi citliva na situace, kdy je hrana plochy bud

® zvlnéna nebo jsou v plose malé mezery. Tyto situace mohou zptisobit nezadouci
vyjizdéni nastroje. To lze omezit pouzitim volby “Mezery podél fezu” na strané 256
nebo nastavit obrabéné oblasti na Plny, pfedejit obrobeni pfesnych hran .

122



Kalkula¢ni strategie

Priklad

V tomto obrazku muizete vidét, Ze nastroj za¢ina na piesné hrané plochy. Protoze prvni fez
zac¢ina na hornim konci zvlnéné plochy, mazete vidét, Ze to neni ta nejlepsi strategie. Zde by
mohlo byt lepsi pouzit Plny, predejit obrobeni presnych hran nebo nastaveni okraje. Proto je
posledni fez na konci plochy na pfesné hrané.

Tento priklad najdete v souboru Cutting Area - Type.vnc.Zména volby Mezery podél fezu
vam umoznuje vidét, jak rizné nastaveni bezpecnostnich vzdalenosti ovlivni vasi drahu
nastroje.

Dany poctem fezu

Tato volba, kterd neni dostupna pro vSechny $ablony drahy ndstroje, vdm umoziiuje definovat
pocet fezll. Poskytuje také zptisob, jak vyzkouset drahy nastroje bez generovani spousty fez,
coz zkrati dobu vypoctu drahy nastroje.

Prvni fez je na pfesné hrang, ale 1ze ho posunout o vzdélenost, kterou lze ptidat kliknutim na
tlacitko Pokrocily. Okraje musi byt kladné. Vychozi okraj ndlezi k prvni kiivce/plose a koncovy
okraj nalezi k druhé kiivce. Dalsi informace, viz ptiklad v “Bo¢ni krok” na strané 161.

V $ablondch, jako je Rovnobézné s kfivkami a Rovnobézné s plochou, potiebujete pouze jeden fez
pro dokonceni celé kontury a proto vic fezit neni potieba. V $ablonach, jako je Pfechod mezi 2
plochami a Prechod mezi 2 kfivkami neni pocet fezl jednoznac¢né definovan: s ptechodovou drahou
nastroje jsou vzdalenosti mezi fezy na konci ploch velmi odlisné.

S vybérem této volby je skryt parametr Maximalni krok, protoze to je vysledek obrabéné oblasti a
poctu fezt.
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Priklad

V tomto obrdzku vidite typické pouZiti Dany poctem fezd. Mate pouze jeden samostatny fez a
muzete frézovat kone¢nou konturu.

Tento priklad najdete v souboru Cutting Area - Type.vnc.

Volby Typ

V sekci Oblast zalozky Drahy plochy nabizi volby Typ dalsi ovladaci prvky:
+  Kliknuti na tlac¢itko Nastavit body otevie dialog Omezit fezy mezi dvéma body, viz dole.

+  Kliknuti na tlac¢itko Okraje otevie dialog Okraje, viz “Okraje” na strané 125.

Omezeni fezli jednim nebo dvéma body

Nastaveni Typu na Omezeni fezli jednim nebo dvéma body vam umoziiuje omezit obrabéni mezi
dvéma body a tak pracovat jen na urcité oblasti ploch soudasti. Po kliknuti na tlac¢itko Nastavit
body se zobrazi dialog, ktery vam umoznuje definovat bod explicitné zaddnim soufadnic XYZ
nebo vybrat bod kliknutim na tlacitko [..]. Pokud jsou soutadnice obou bodt identické, draha
nastroje vykond timto bodem pouze jeden priichod. Stisknuti jednoho z tla¢itek se ipkou (“---
>” a “<---") zkopiruje soutadnici z jedné stany na druhou.

® Drahu néstroje mtizete omezit pouze pokud jsou body stranou od feza ve sméru
drahy nastroje.
Pfiklad
‘\\ -

/

>/

Na tomto obrazku muzZete vidét obranéni pouze ve stiedu oblasti na povrchu, mezi dvémi body.
Vzorova soucast také ukazuje tuto volbu s pouzitim bodové techniky.

Tento priklad najdete v souboru Cutting Area - Type.vnc.
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Okraje

Prvni fez za¢ind na hrandch fidicich ploch v ptipadé, kdy mate nastavenu volbu Typ (viz “Typ “
na strané 121) v sekci Oblast na Plny, pocatek a konec na pfesnych hranach plochy nebo na Dany
poctem fezd. Drdha nastroje na hrané plochy ma nyni definovanou polohu. S touto polohou je
mozné definovat urcity okraj od hrany plochy pro prvni a posledni fez. Dialog Okraje vam
umoziiuje nastavit dalsi Pocatecni okraje a Konec okraji a tim pfekonat nepfesnosti hran ploch.

Okraje (-5 mEsal
Pocatek okraju i}
K.ornec okraju ]
Pokrocilé rozmezi pro prekonani W
nepreznich hran ploch
Doplnit whitmi radius nastroje
[ ok | [ zuwm |

Pokrocilé rozmezi pro prekonani nepresnych hran ploch

Strategie drahy nastroj, které pouzivaji kiivky hran a povrchti ob¢as zptisobuji potize, protoze
CAD systémy poskytuji geometrii fidicich ploch a hrany (kfivky nebo povrchu) pouze v urcité
presnosti. Pokud byste chtéli zacit s drahou nastroje presné ve vzdalenosti © od geometrie
hrany, bylo by to problematické, protoze geometrii nelze nikdy pfesné vyrovnat. Z tohoto
dtivodu je pouzita tolerance hran. Generovana drdha nastroje bude ve vzdalenosti tolerance
kiivky hrany plochy plus uzivatelem zadana velikost okraje.

Napftiklad pro dosaZeni drdhy néstroje ve vzdalenosti smm muzete mit toleranci hrany plochy v
0,03 a zadat okraj 4,97 mm.

Doplnit vnitini radius nastroje

Pro tuzkové obrabéni je nutné mit minimalné okraj o velikosti radiusu nastroje k vodici kiivce
nebo plose. Kdyz je toto zatrhavaci policko aktivovano, bude radius nastroje pfidan k horni ¢asti
okraje.

Dostupnost a priklady

Déle jsou uvedeny kombinace $ablon a typt, které vdm umozniuji nastavit hodnoty okraja a také
priklady, jak je 1ze pouzit.

Pfechod mezi 2 kiivkami
Tato Sablona vdm umoznuje zadat hodnoty pro Pocate¢ni okraje a Konec okrajd, kdyz je v sekci
Oblast volba Typ nastavena na PIny, pocétek a konec na presnych hranach plochy nebo Dany
poctem fezu .

Priklad: Turbina s dvéma plochami dna.

Méjme napiiklad lopatku turbiny s dvémi plochami dna. I kdyZz pouzivate Prechod mezi 2
kfivkami pro omezeni drahy ndstroje na lopatku, musite se i tak zabyvat plochami dna, které
budou poskozeny, pokud bude sledovat pouze dolni hrany lopatky turbiny. Nastaveni okraje
rovného radiusu nastroje bude nastroj udrzovat tuto vzdalenost od dna a nedojde k jejich
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poskozeni. Takze vzdy pouzijte nejméné radius nastroje jako okraj pro dosazeni spravného
vypoctu stiedu ndstroje od stény dna. VSimnéte si prosim, Ze vychozi okraj ndlezi prvni
kiivce a koncovy okraj druhé kiivce.

Rovnobéiné s kfivkami
Tato $ablona vdam umoznuje zadat hodnotu pro Pocatecni okraje, kdyz je v sekci Oblast volba
Typ nastavena na Plny, pocatek a konec na presnych hranach plochy nebo Dany poctem fez .

Priklad: Obrabéni elektrod - Swarf obrdbéni.

Prikladem miize byt obrabéni elektrod. Elektroda ma plochy dna, které nechcete poskodit.
Pokud nastavite okraj o velikost radiusu nastroje, nastroj bude neustdle zachovavat jistou
vzddlenost od ploch dna, takze jako hodnotu okraje byste méli vzdy nastavit radius ndstroje
nebo vétsi.

Dalsi priklad je swarf (tfiskové) obrabéni, kdy plochy stén po celé oblasti nezasahuji na
kiivku hrany dna nebo pokud jsou ve sténé vymodelovany otvory. Abyste se vyhnuli
mezerdam, miZete nastavit poc¢ate¢ni okraj , pak nastavit axidlni posunuti, které je inverzni
pro navraceni drahy zpét na spravné misto.

Prechod mezi 2 plochami
Tato $ablona vdam umozniuje zadat hodnoty pro Pocate¢ni okraje a Konec okrajd, kdyz je v sekci
Oblast volba Typ nastavena na Plny, pocatek a konec na presnych hranach plochy nebo Dany
poctem fezd .

Vzdalenost mezi okrajem a prvnim fezem zavisi na pfesné poloze hrany plochy. Na obrazku
nize mutzete vidét jak je to dalezité.

Piiklad: Obézné kolo.

V tomto ptikladu s obéznym kolem mame vsazenou hranu. Draha nastroje musi byt uvnitf
této hrany aby nedoslo k poskozeni. Pokud nastavite okraj o velikosti radiusu nastroje, bude
nastroj neustale udrzovat urc¢itou vzdalenost od plochy dna a lopatky, takze bude vzdy
pouzit jako okraj nejméné onen radius nastroje. V§imnéte si prosim, Ze vychozi okraj piislusi
prvniho povrchu a koncovy kraj druhému povrchu.

1. Stred koule
2. Vychozi okraj
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Rovnobézné s plochou
Tato $ablona vam umoznuje zadat hodnotu pro Pocatecni okraje, kdyz je v sekci Oblast volba
Typ nastavena na Plny, pocatek a konec na presnych hranach plochy nebo Dany poctem rez( .

Priklad: Ridici plocha se zanofuje pti¢nou kontrolni plochou.

Prikladem mohou byt dvé protinajici se plochy, kde se fidici plocha zanofuje do kontrolni
plochy. ProtoZe nechcete, aby nastroj kolidoval, musi obrabéni skoncit pfed zanotenim fidici
plochy do kontrolni plochy. Pokud nastavite okraj o velikost radiusu nastroje, bude nastroj v
urcité vzdalenosti od ploch dna a nebude podiezavat. Proto vzdy jako okraj pouzijte
nejméné radius nastroje.

Rovnobéziné fezy
Tato Sablona vdm neumozniuje zadat hodnoty pocatecnich okraji nebo konce okrajg, ale je
mozné nastavit hodnotu pro Pokrocilé rozmezi pro prekonani nepfesnych hran ploch.

Volby Oblasti

Sekce Oblast na zalozce Drahy plochy nabizi fadu volitelnych zaskrtavacich poli a tlacitek, ktera
oteviraji dalsi dialogova okna.

Ne vsechny volby jsou k dispozici pro vSechny typy strategie kalkulaci a $ablony; nasledujici
ilustrace zobrazuji nékteré z voleb Trojuhelnikové sité.

Oblast

[l oudit oblasti podiez B zzhlazeni rohd

I:I Podrez Wyloudit pfimé plochy
O Fafistit rohy Filtrovani

2D ohraniceni Zbytkove dokondovani
Rozsah dhiu Ohraniéeni siluetou

*  Vyloudit oblasti podfezd (u Trojuhelnikové sité pro $ablony Konstantni Z...). Viz Vyloudit oblasti
podrezi.

*  Podrezy (pro kalkulace Trojuhelnikové sité) detekuji a zpracuji podiezané oblasti. Viz
Podrezy.

+  Ostré rohy nebo Zadistit rohy (s kalkulaci zalozenou na volbé Plochy, Trojuhelnikové sité nebo
Dratény model) vdm umoziiuji zpracovat ostré rohy. Viz Ostré rohy / Zadistit rohy dole.

+  Prodlouzit / Ofiznout (s kalkulaci zaloZenou na volbé Plochy nebo Dratény model) vam
umoznuje fidit konce drdhy nastroje. Viz “ProdlouZit / ofiznout” na strané 130.

+  Ofiznout na délku fezné ¢asti (s kalkulaci zaloZenou na volbé Trojuhelnikova sit pro nékteré
$ablony) vam umoziiuje odebrat fezy, které by zasahovaly hloubéji, nez je délka fezné ¢asti.
Viz “Ofiznout na délku fezné ¢asti” na strané 131.

*  Rozsah Ghlu (s kalkulaci zaloZenou na Plochéch a vét$iné Sablon Trojuhelnikové sité) vam
umoznuje fidit obrabénou oblast pomoci normal ploch. Viz “” na strané 132.
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+  Vyloudit pfimé plochy (pro nékteré $ablony Trojuhelnikové sité) vdm umoziiuje vyloudit
ploché oblasti pfi pouziti kulovych nebo zaoblenych fréz. Viz Vyloucit piimé plochy.

+ 2D ohraniéeni (s kalkulaci zaloZenou na Plochdch, Draténém modelu a vétsiné $ablon
Trojuhelnikové sité) vdm umoznuje Fidit oblast obrabéni 2D kiivkami. Viz “2D ohranic¢eni”
na straneé 134.

+  Zbytkové hrubovani (pro $ablonu Hrubovani Trojuhelnikové sité) vam umoziiuje rychle dodistit
neobrobené oblasti, zbylé po predchozim hrubovani. Viz “Zbytkové hrubovani” na
strané 136.

+  Zbytkové dokoncovani (pro fadu $ablon Trojihelnikové sité) vam umozniuje fidit oblasti, které
maji byt dokonceny po ptedchozim prichodu. Viz “Zbytkové dokonc¢ovani” na strané 137.

+  Obhraniceni siluetou (pro vétsinu $ablon Trojuhelnikové sité) vdm umoziuje omezit oblast
obrabéni siluetou obrabécich ploch. Viz “Ohraniceni siluetou” na strané 137.

* 'V Sabloné Projekce Trojuhelnikové sité, zadavate vychozi/koncové body piimky a pak
hodnoty vychozich/koncovych vysek a thli. Viz “Volby Oblast pro $ablonu Projekce” na
strané 138.

Vyloucit oblasti podiezi

Tato volba pieskoci detekované podiezané
oblasti. Tlacitko Vylou¢it oblasti podfezu
otevie dialog, ktery vam umoznuje zadat
hodnoty Pridavny offset a Minimalni hloubka
podrezu.
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Podrezy

Volba obrabéni Podfezy umoziiuje detekovat a zpracovat
podiezané oblasti v nékterych z $ablon Trojihelnikové
sité. Je-li k dispozici dialog Obrabéni podrezu, je zalozen
na specifikovaném rozsahu uthlt zpracovani.

U sablony Roviny se volba Podfezy pouZziva pro obrobeni podiezanych rovnych oblasti na
soucasti pomoci drazkovacich fréz.

Jsou generovany dalsi fezy drahy nastroje na rovnych regionech v oblasti s podtezy. V draze
nastroje dochazi k postupnému odebirani materidlu v potadi "zvenku dovniti".

To cyklu Roviny umoziuje obrdbét soucasti s podiezanymi prvky.

Tlacitko Podrezy otevira dialog Obrabéni podrezl. Tento dialog je v k dispozici v fadé Sablon
(Hrubovani, Rovnobézné fezy, Promitnout kiivky, Konstantni Z, ...). Rozsah zpracovani urc¢uje
Maximalni Ghel vyklonéni relativné k definovanému sméru obrabéni. Parametr Minimalni hloubka
podrezu nastavuje limitni hodnotu detekce podiezanych oblasti.

Volba Provadét v obou smérech umoziuje zpracovat obrobek ze dvou opa¢nych sméri obrabéni.

Ostré rohy / Zacistit rohy

Tato volba vam umoznuje vyhledat mista s malym radiusem a ostré vnitini hrany v plosném
modelu. Vnitini rohy zapfi¢inuji v draze nastroje “osmic¢ky” nebo “zakrouzeni” a pomoci této
volby muizete takovy nezadouci pohyb eliminovat. Tuto volbu Ize také povazovat za funkci
vytvarejici zaobleni. Model povrchu je zaoblen ve sméru fezt drahy nastroje s malym radiusem
tak, aby nezasahoval do malych radiusi a ostrych rohti. Pouzity radius je rddius hlavniho
nastroje plus aktualni nastavena velikost ptidavku. Vytvoteni zaobleni nezavisi na typu a tvaru
nastroje. Ve vétsiné pripad tato volba pouziva kulovy ndstroj, drazkovaci nastroj nebo konicky
nastroj s kulovou $pic¢kou. Pokud pouZivéte tiiskové obrabéni (bo¢ni obrabéni), pak Ize s touto
volbou pouzit valcové nebo anoidni nastroje.
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Kliknuti na tlacitko Zadistit rohy vdam umoziuje pouzit k radiusovému pohybu v draze nastroje
hodnotu Dodatecné nastaveni, kterd musi byt kladna. To tvofi hodnotu pohybu v rohu o souctu
radiusu nastroje, ptidavku a dodate¢ného nastaveni radiusu.

Ptiklady: (1) Drdha nastroje v ostrém rohu; (2) Stejna draha néstroje s aktivovanou
volbou Zaoblit rohy a (3) s dodate¢nym nastavenim doplnénym k radiusu v rohu

Priklad
Zde muzete vidét soucdst s nevitanou "osmic¢kou" a stejnou drahu ndstroje s aplikovanou
“Zaoblit rohy”.

Prodlouzit / ofiznout

Tato volba vdm umoznuje prodlouZit nebo ofiznout drahu ndstroje. Draha nastroje bude
ofiznuta a / nebo prodlouzena te¢né ke své orientaci. Pfi prodluzovani se nastroj pohybuje pied
konec nebo konce plochy. Pii ofezavani nastroj nedojede na konec plochy. Pro zaoblené nebo
zaktivené povrchy ndstroj také vyjede z plochy tangencialné, ale pokracuje rovné. Tato funkce je
uzite¢nd pokud nechcete, aby nastroj ptejel k dals$imu fezu pii najeti k fidici plose. Kdyz zadate
procento prameéru nastroje vét$i nez 50 procent, $picka nastroje bude pifesahovat pies plochu a
nebude se ji viibec dotykat béhem pteskoku na dalsi fez. Zadané hodnoty mohou byt kladné
nebo zaporné. Volba Prodlouzit/Ofiznout mezery umoziiuje aplikovat nastaveni prodlouzit /
ofiznout v drdze nastroje navic i k hranam ploch.
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(D Tato funkce se podoba makrim N3jezd a Vyjezd. Vyhoda této funkce oproti

w7 owr

makriim je, Ze tato funkce umoznuje lepsi fizeni pro uzaviené kontury.

Priklad
Na tomto obrazku muzZete vidét, Ze na zacatku je drdha nastroje prodlouzena a na konci je
ofiznuta.

Ofiznout na délku fezné casti

Dostupné pouze pro $ablony Rovnobézné fezy a Promitnout kfivky volby Trojihelnikova sit. Je-li
toto zatrhavaci policko zatrzeno, je draha ndstroje ofiznuta tak, aby byly odstranény vsechny
fezy s vétsi hloubkou, nez je délka fezné ¢asti.
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Rozsah uhlu

Definice mélkych a ptikrych oblasti forem je zfejmd. Pro 5-osé obrabéni na soucastech s
podfezanim a kompletni topologii je definice mélkych a ptikrych oblasti trochu vice abstraktni
nez definice pouZzivana pfii vyrobé forem a 3-osém obrabéni. Tato funkce vam umoziuje
definovat oblast pro obrabéni nad tthly normal ploch.

Rozsah uhlu (kalkulace zaloZena na Rozsah uhlu (kalkulace zaloZena na
Plochdch) Trojuhelnikové siti)
Rozsah dhlu Rozsah dhlu
Ukazat smér 7 Osa "
Uhel Zilamin Uhel Eikmin
Poiatek Ghiu zkoseni a Poiatek Ghlu zkoseni
Konec Ohlu zkoseni 10 Konec Ghlu zkoseni 10
Obrabéné oblast Obrabéné oblasti
() Obrabé&t mezi thly zkoseni (@) Obrab&t mezi dhly zkoseni
(®) Obrabé&t mimo dhly zkoseni () Obr&b&t mimo thly zkoseni

(Ne v8echny volby k dispozici pro v8echny $ablony.) Rozdil tvoti mélké a ptikré oblasti. Mélké a
piikré oblasti jsou definovany smérem pohledu a dvéma ahly popisujicimi thlovy interval. Pak
mate moznost obrabét vse uvniti thlového intervalu nebo vné tohoto intervalu.

® *  Vychozi Ghel musi byt mensi nez koncovy thel. Vychozi tthel maze byt
napiiklad 10° a koncovy tihel 20°.
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+  Pokud je preskok (piejezd) vétsi nez oblast, kterou jste definovali mezi
vychozim a koncovym thlem, nebude generovana Zadna drdha nastroje.

+  “Mélky” a “Prikry” vypocet je zalozen vyhradné na dotykovych bodech povrchu.
Jinymi slovy, nékteré ¢asti geometrie povrchu jsou virtudlné ofiznuty aby byla
soucdast rozdélena na mélké a prikré oblasti.

Pro nastaveni tohoto procesu pro volbu Kalkulace zaloZena na Plochach nejdiive musite vybrat
smér pohledu, podle kterého budou ptikré a mélké regiony definovany. MiiZete si vybrat mezi
X, Y, Z nebo uzZivatelem definovanym smérem. Naptiklad, vybér Z vyrovna thly s osou Z. Pokud
zvolite Uzivatelem definované osa, bude k dispozici tlacitko s ndzvem “Vyberte osy”. Kliknuti na
toto tlacditko otevie okno Ukazat smér. To vam umoznuje definovat vektor.

Pro vSechny typy kalkulaci musite nastavit thly vychoziho a koncového sklonu. Vychozi thel
musi byt mensi nez koncovy thel. Dobrym zptisobem jak nastavit thly spravné, je analyzovani,
jaké jsou normaly povrchu.

Posledni véc, kterou musite provést, je zvolit ktera oblast bude obrabéna. Oblast mezi thly je

“_ v

piikrd”; vse ostatni je “mélké”.

Obrabéni "piikrych” thli Obrabéni "mélkych" Ghli

133



Kalkula¢ni strategie

Vyloucit pfimé plochy

Tato volba vam umoznuje vyloudit rovné plochy pfi obrabéni
soucasti kulovymi nebo zaoblenymi nastroji a tim
optimalizovat ¢as obrabéni.

Na tyto oblasti 1ze pouzit drahu nastroje pro samostatné
plosky pomoci stopkové nebo celni frézy.

2D ohraniéeni

Tato volba vam umoznuje pouzit 2D tvar, fungujici jako ohranic¢eni obrabéni. Musite zvolit
ohranicujici kfivky (viz “Ridici kiivky” na strané 76) a osu, v jejimZ sméru se kiivka promita. V
typickém 3-osém obrabéni je omezujici ohraniceni ¢asto pouzivano pro definovani nebo
omezeni oblasti, kde md ndstroj obrabét material. Definice omezujiciho ohraniceni se lehce lisi
pro 3 a 5-0sé obrabéni. Mizete definovat 2d omezujici ohrani¢eni (je mozné pouZit vice
uzavienych kiivek a vloZenych tvart) a fidici plochy jsou "virtualné" ofiznuty danym
omezujicim ohrani¢enim. Protoze je vypocet zalozen na dotykovych bodech povrchu, neni
zaruceno, Ze bude nastroj skute¢né "omezen" v zadaném ohraniceni. Je pouzita orientace
projekéni osy pro promitnuti zadanych 2d nebo 3d omezujicich kiivek a soudast je "virtudlné"
ofiznuta urcenymi kfivkami.

Jak to funguje:
Pro pouziti 2D omezeni potiebujete jeden nebo vice uzavienych tvard. Tvary mohou byt
vloZeny.

Kontura muize lezet nad fidici plochou nebo pfimo na fidici plose.
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Pokud neni kontura na plose, bude promitnuta na fidici plochu. Osa promitnuti je velmi
dtlezitd a obrabéné plochy musi byt néjakym zptisobem v této roviné. Pokud nejsou, pak se
kontura promitne nespravné nebo viibec.

-
— I\

—

—

Co se stane pokud neni kontura zcela ohrani¢ena povrchem, ale pouze se vzajemné piekryvaji?
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V tomto ptipadé bude promitnuta pouze ¢ast kontury, kterd je nad povrchem. Drdha nastroje
zasahuje pouze po hrany povrchu.

Priklad

Na tomto obrazku muzete vidét, Ze draha nastroje je
ofiznuta konturou ve sméru promitnuti Z.

Zbytkové hrubovani

Tato volba je k dispozici pouze pro $ablonu Hrubovani Trojuhelnikové sité. Vypoéte drahu
nastroje, ktera odstrani vS§echny neobrobené oblasti po piedchozim velkém hrubovacim nastroji.
Piedchozi nastroj je pouzit pro pfesné urceni oblasti na 3D komponenté vedenim priaméru po
celé obrabéné soucasti. Neobrobené oblasti jsou tak identifikovany, pievzaty systémem a draha
nastroje je vypoctena.

Zbytkové hrubovani nevyzaduje opétovné obrabéni celé soucasti. Budou obrdbény pouze ty
oblasti, které byly zanechdny pfedchozim nastrojem. Slozité soucdsti mohou vyzadovat nékolik
drah nastroje funkce zbytkového hrubovani, aby bylo odebrano co nejvic materidlu pred
spusténi drahy nastroje ptesného obrobeni nebo dokoncovani. V draze nastroje zbytkového
hrubovani obvykle pouzivate mensi kroky dol, protoze velikost fezného nastroje je mensi, nez
nastroje pouzitého v predchozi hrubovaci drdze nastroje.

Volitelné mtizete zadat hodnotu Uhlu Gkosu.

Kdyz kliknete na Zbytkové hrubovéni, nabidne vdm dialog Zbytkové hrubovani tyto volby:
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Prdmér hrubovaciho nastroje:
Definuje pramér nastroje, ktery byl pouzit ptedchozi hrubovaci operaci. Pfedchozi nastroj je
pouzit pro uréeni oblasti na 3D komponenté vedenim priméru po celé obrabéné soucasti.

Polomér rohu hrubovaciho nastroje:
Definuje polomér rohu nastroje, ktery byl pouzit pfedchozi hrubovaci operaci.

Pridavek:
Umoznuje vam kompenzovat pridavek, pouzity v hlavnim hrubovacim cyklu. Oblast drahy
nastroje budou prodlouZena o zde zadanou hodnotu.

Zbytkové dokoncovani

Tato volba je k dispozici u kalkulace zaloZené na Trojthelnikové siti pouze pro $ablony
Rovnobézné rezy, Promitnout krivky, Konstantni Z a Konstantni vrchol.

Ohraniceni siluetou

Tato volba je k dispozici pro nékteré sablony Trojihelnikové sité, jako je Hrubovani, Rovnobézné
rezy, Konstantni Z a Konstantni vrchol. Umoznuje vam to omezit oblast obrabéni siluetou
obrdbécich ploch, vytvotenych ve sméru obrabéni.

Kdyz kliknete na Ohraniceni siluetou, nabidne vam dialog tyto volby:

Offset:
Prodlouzi ohrani¢eni smérem ven o zadanou hodnotu a tim prodlouzi oblast obrabéni.

Volby v sekci Definovana:

Silueta soucasti:
Vychozi nastaveni. Oblast, kterd ma byt obrabéna, je omezena na osu nastroje, ktera piesné
kopiruje obrys aktualni soucasti. Ndstroj nezajizdi pod toto omezeni. Pamatujte, Ze v mélkych

Vv

oblastech nastroj nezajizdi k vnéjsi hrané.

Vyska konce soucasti:
Na rozdil od Siluety soucasti, s touto volbou nastroj zajizdi k dolni hrané piikrych stén.

Kontakt nastroje:
Silueta je ur¢ena bodem dotyku nastroje. U piikrych stén je silueta piesné $picka nastroje. U
mélkych oblasti ndstroj zasahuje kousek pfes spicku nastroje, aby byl obroben cely povrch.

Vrch svislych stén:
K dispozici pouze pro sablonu Konstantni vrchol. V této silueté se obrabéni zastavi na hornim
konci vertikalnich stén. Budou obrabény pouze mélké oblasti.

Dno svislych stén:

K dispozici pouze pro sablonu Konstantni vrchol. V této silueté se obrabéni zastavi na dolnim
konci vertikalnich stén. budou tak obrobeny vSechny mélké oblasti i pfikré stény. VSimnéte si,
zZe u prikrych stén nastroj nedojede az na dno.
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Jak to funguje:

V 2D roviné je vytvofena radialni $ablona podle uzivatelem definovanych parametru (stied,
pocate¢ni radius, koncovy radius, thel, krok). 2D radidlni $ablona je pak promitnuta na obrobek
a je vytvorena draha nastroje.

Volby Oblast pro sablonu Projekce

S Sablonou Projekce Trojuhelnikové sité, omezite oblast obrabéni vybérem pfimky (nebo jinym
zaddnim vychoziho bodu a vychozi / koncové vysky) a zadanim hodnot poc¢ate¢niho thluy,
koncového uhlu a krokového thlu.

Vychozi bod primky:

To definuje polohu ptimky a jeji orientaci. MiZete zadat hodnoty X,Y,Z vychoziho bodu ptimky
a kliknout na Vybér pfimky, coz otevie dialog, ktery vam umoziuje bud definovat vektor piimky
nebo (kliknutim na tla¢itko vybéruy, [..]) vybrat pfimku z geometrie.

Vychozi vyska po pfimce:
To definuje vychozi polohu drahy ndstroje na pfimce.

Koncova vyska po pifimce:
To definuje koncovou polohu drdahy nastroje na piimce.

Pocatecni Uhel:
To definuje polohu pocate¢niho tthlu drahy nastroje od pfimky.

Koncovy Uhel:
To definuje polohu koncového thlu drahy nastroje od ptfimky.

Krokovy Uhel:
To definuje krokovy thel mezi promitnutou pfimkou. V§imnéte si, Ze tato hodnota plati pouze
pro volbu Stylu projekce Ve sméru.

Nastaveni Tridéni

Ovladaci prvky pro nastaveni Tridéni jsou zpfistupnény v levé dolni ¢asti zalozky Drahy plochy,
kdyz je kalkulace zaloZena na Plochach, Trojahelnikové siti nebo Draténém modelu. Ne vSechny
ovladaci prvky jsou k dispozici pro vsechny typy kalkulaci a $ablon.

o “Prevratit preskok” na strané 139 (kalkulace zaloZend na Plochdch)

¢ “Obrdceni radialniho t¥idéni” na strané 139 (kalkulace zaloZena na Trojihelnikové siti)

e “Zptsob obrdbéni” na strané 139

» “Pofadi fezi” na strané 141

e “Smér jednosmérného obrabéni” na strané 142

* “Obrabét podle pruhti nebo region” na strané 148 (kalkulace zaloZend na Plochdch)

e “Obrabét podle trovni nebo region” na strané 149 (kalkulace zaloZend na Trojuhelnikové
siti)

e “Vychozi roh” na strané 150 (kalkulace zaloZend na Trojuhelnikové siti)

e “Pocate¢ni bod” na strané 151
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Oblast
Jakost povrchu -
Tolerance obrabéni 0.01
Maximum distance 0.5
Trident
tpres =
Pofadf ezl [Z wvenku do stfedu '] Krok
Maximélni krok &
Smér jednosmérného obrabéni [Sousledné V]
Cusp height 1
Vykonany smér fezu (pfedpoklad_uzaviené kontury)
[ Pogaterni bod | Opbrabétpode

Prevratit preskok

Volba Prevratit preskok méni orientaci sekvence obrabéni drahy nastroje. To mtize zménit smér
obrabéni z vnéjsku dovniti nebo zleva doprava.

Pfiklad

Tento ptiklad najdete v souboru Sorting - Flip Stepover.vnc.

Tady obrabéni za¢inad na horni strané Po aktivaci volby “Prevratit ptreskok” za¢ne
obrobku. obrabéni na hrané.

Obraceni radialniho tridéni
Volba Obrétit je v nabidce pro fezy Radialniho typu, kdyz je kalkulace zaloZena na Trojdhelnikové

siti s pouzitim $ablony Promitnout kfivky. Kdyz je policko zaskrtnuto, budou fezy smérovat
dovnitf, smérem ke stfedu.

Zpusob obrabéni

Volby v nabidce Zpuisob obrabéni definuji, jak bude fez napojen na nasledujici. Obrabét lze
Jednim smérem, Cik cak nebo po Spirala. Nékteré volby jsou nabizeny pro nékteré typy kalkulaci
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nebo $ablon.

Jednim smérem

Pro uzaviené geometrie se nastroj pohybuje vzdy kolem soucasti stejnym smérem.

Pro geometrii, kterd neni zcela uzaviend, je doporuceno nastavit volbu Vykonany smér rezu. Tak
bude povrch obrabén jako uzaviena kontura.

Pro otevienou geometrii nastroj najizdi na konec fidiciho povrchu, vyjede podle nastaveni
Propojeni mezi fezy a za¢ne opét na zacatku fidici plochy.

Cik cak

Pro uzaviené geometrie se pti kazdém fezu nastroj pohybuje dokola po povrchu, dokud
nedosdhne vychoziho bodu. Pak piejede podle nastaveni Propojeni mezi fezy pokracuje v
obrabéni v opa¢ném smeéru.

S otevienou geometrii ndstroj za¢ne na jednom konci povrchu, piejede podle nastaveni Propojeni
mezi fezy na konec povrchu a pokracuje v obrabéni v opa¢ném smeéru.

Pii pouziti v kombinaci s orientaci osy ndstroje Vyklanét ve vztahu ke sméru fezu a thlem naklonu
v bo¢nim sméru (viz Definice bo¢niho ndklonu), pak ma ndstroj po své trase konstantni
orientaci. To znamena4, Ze si nastroj neustale uchovava svou absolutni orientaci.

Nékdy potiebujete, aby ndstroj svou orientaci s kazdym novym fezem pievratil. To znamena, Ze
je orientace nastroje relativni ke sméru fezu. Abyste toho dosdhli, aktivujte Umoznit zménit smér
strany.

Priklad
Tento priklad najdete v souboru Sorting - One Way - Zig Zag.vnc.

Kdyz je Zptisob obrabéni Kdv ie Zpisob obrdbéni KdyZ je Zptsob obrabéni
nastaven na Jednim smérem, yz)e £pusob obrabent nastaven na Jednim smérem s
nastroj pokracuje ve svém nas tayen na Flk cak, ,nastro] Vykonany smér fezu, ndstroj
sméru fezu tak jak se meom v kazdervn novem pokracuje jednim smérem a
pohybuje kolem soudasti. e g mezery jsou ignorovany, jak
se draha nastroje pokousi
kopirovat uzavienou konturu.
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Spirala

Tato volba vytvoii na zpracovavané plose spirdlové fezy. Tuto volbu lze pouzit se vSemi
$ablonami a spirdlovy tvar je promitnut zpét na pavodni plochy. To pomaha zajistit
pozadovanou toleranci povrchu. Prvni a posledni fez je rovnobézny k tvaru hran plochy.

Rovnobézny fez Rovnobézny fez se spirdlovym zptisobem.

Pokrocilé volby pro spiralovité obrabéni

V tomto okné muiZete nastavit chovani drahy nastroje na zac¢atku a konci spirdly. Mazete vybrat
spirdlu s uplnou konturou nahofte (Prvni kontura) a / nebo dole (Posledni kontura) ve spirdle. Dale
muzZete natavit rezim spirdly bud na Plny (vychozi reZim) nebo na Prolnout po vzdalenosti, ktery
vyzaduje zadani vzdalenosti prolnuti. Volba Prolnout po vzdélenosti vytvoii spirdlu pouze do
zadané vzdalenosti.

Poradi rezu

Poradi ezt definuje posloupnost fezt. Je k dispozici nékolik pouZitelnych voleb v zavislosti na
typu kalkulace a sabloné.

Standardné
Standardné nastavuje vychozi potadi fezi, obvykle z jedné strany na druhou.

Od stiedu ven
Obrabéni zadina ve stiedu povrchu a pokracuje smérem ven.

Z venku do stifedu
Obrabéni za¢ina na vnéjsku povrchu a pokrac¢uje smérem dovnitf.

Shora dolG
Obrabéni zacdina na vrsku plochy a pokrac¢uje smérem dola.

Zdola nahoru
Obrabéni zac¢ind na spodku plochy a pokrac¢uje smérem nahoru.
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Priklad
Tento ptiklad najdete v souboru Sorting - Cut Order.vnc.

Volba Poradi fezt: Od stfedu ven. Prvni fez je Volba Potadi fezli: Z venku do stfedu. Prvni fez
do sttedu. Nasledujici fezy postupuji stiidavé je na hrané. Nasledujici fezy postupuji
po strandch ve sméru ven. progresivné smérem dovnitf.

Smér jednosmeérného obrabéni

Toto rozbalovaci menu vdm umoziiuje definovat smér pohybu nastroje na soucasti. Dvé

volby — Ve sméru ru¢i¢ek a Proti sméru ru¢i¢ek — jsou nezavislé na sméru rotace vietene (viz “Jak
pracuje ve sméru / proti sméru hodinovych ruci¢ek” na strané 145 dole). Ostatni volby zavisi na
sméru otaceni vietene (viz “Jak pracuje sousledné/nesousledné obrabéni” na strané 143). Pro
nékterd nastaveni Sablony a Zplisobu obrabéni se chovani ¥idi i smérem fetézeni.

Smér jednosmérného obrabéni zamérné neni k dispozici, pokud je ZpUsob obrabéni nastaven na Cik
Cak. (Pro kalkulaci zaloZenou na Trojuhelnikové siti je ovsem k dispozici jina sada voleb: Smér
pro uzavfené fezy nabizi Sousledné a Nesousledné a Obrabét podle nabizi Urovné a Urovné.)

+ Kdyz je zvoleno Nesousledné, pohybuje se ndstroj opa¢né vii¢i sméru otdceni vietene.
Nesousledné frézovani je doporuceno pro frézovani odlitki nebo vykovki s velmi hrubym
povrchem.

rvr

*  Pro volbu Sousledné se ndstroj pohybuje stejnym smérem jakym se vieteno otaci. Sousledné
frézovani je doporuceno pfi frézovani tepelné zpracovanych slitin. Zptisobuje vylamovani
tiisek pti frézovani za tepla valcovanych materiala kviili zpevnéné vrstvé na jejich povrchu.

+  Pokud je zvoleno Ve sméru rucicek, pohybuje se nastroj ve sméru hodinovych rucicek.

* Pokud je zvoleno Proti sméru ru¢i¢ek, pohybuje se nastroj proti sméru hodinovych rucicek.

Volby Ve sméru rucicek a Proti sméru rucicek neodkazuji na otaceni vietene. Tyto volby
stanovuji, zda se md ndstroj pohybovat po uzaviené plose ve sméru nebo proti
sméru hodinovych rucicek.

Priklad
Piiklad si mtZete prohlédnou v souboru Sorting - Direction For One Way
Machining.vnc.
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e}

Smér obrdbéni soucasti podle sméru Obrabéni po soudasti proti sméru otaceni
hodinovych rucicek. hodinovych rucic¢ek

Jak pracuje sousledné/nesousledné obrabéni

r -

Nesousledné Sousledné

Pii pouziti obrabéni Sousledné nebo Nesousledné je nejlepsi vybrat jako volbu kontroly osy
nastroje Vyklanét ve vztahu ke sméru fezu. Ostatni volby kontroly osy néstroje nechavaji nastroj
ménit sousledné a nesousledné obrabéni podle potieby, zatimco Vyklanét ve vztahu ke sméru fezu
tak necini. S touto volbou aktivovanou miiZe operace pouzit pouze jeden nebo druhy postup
vypoctu, zalozeny pouze na jednom faktoru — a sice velikosti tthlu naklonu od sméru fezu.

Pripady, kdy je tuhel naklonéni v bocnim sméru vétsi nez 45°

V tomto ptipadé bude obrabéni oznaceno za tiiskové a definice sousledného nebo
nesousledného obrabéni je velmi jednoducha. Vieteno se obvykle (kromé opravdu vyjimec¢nych
pripadt) otad¢i ve sméru hodinovych rucic¢ek. Pohyb nastroje je opa¢ny oproti otaceni vietene.
TakZe miiZete Fict, Ze pokud se ndstroj frézuje na pravé strané (relativné k sméru pohybu
ndstroje), je to vidy nesousledné. Pokud je nastaveno Sousledné frézovani, pohyb nastroje a
otaceni vietene ma stejny smér. Nastroj vZdy obrabi na levé strané.
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Nastroj se pohybuje proti sméru hodinovych ey (v y
vy ) “ s . Nastroj a vieteno se otaci ve sméru
rucicek, zatimco vieteno se otaci ve sméru ., vey .
., vex . hodinovych ruci¢ek. Vzhledem k modelu je
hodinovych rucic¢ek. Vzhledem k modelu je

- . y nastroj na levé strané.
ndastroj na pravé strané.

Pripady, kdy je uhel naklonéni v bocnim sméru mensi nez 45°...

Tato situace je vic komplikovana nez tfiskové obrabéni. V tomto piipadé nemate obrabénou
plochu a nepracujete bokem nastroje. Nemuzete definovat zda jste nalevo nebo napravo od
kontury. Predstavte si, Ze pracujete na rovné plose a obrdbite jednoduché rovnobézné tezy.
Nevite, kam ma byt nastroj vyrovndn, protoze nejsou zadné bo¢ni plochy s informaci, kde je
materidl. Piesto tato funkce pracuje. Jak to? Podivejme se na rovnou plochu znovu, tam kde
jsou drahy vzdjemné rovnobézné.

Na zacatku jedina informace, kterou mame o sméru, je smér posloupnosti fezti, protoze
obrabéni musi zacit z jedné strany.
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S touto informaci vite, kde je material. S tim také vite, kterym smérem mate pohybovat s
nastrojem pro dosazeni sousledného nebo nesousledného obrabéni. Obrazky nize ukazuji jak by
vypadalo skute¢né obrabéni. Mtizete vidét, Ze stane, na které je materidl, zavisi na poradi fezd.
Protoze se vieteno vzdy otaci ve sméru hodinovych rucic¢ek (pro nesousledné obrabéni jak je
vidét na obrdzku), nastroj se musi pohybovat zleva doprava.

Jak pracuje ve sméru / proti sméru hodinovych rucicek

Volba Ve sméru ruci¢ek udéli nastroji pohyb ve sméru hodinovych rucicek; Proti sméru rucicek udéli
nastroji pohyb proti sméru hodinovych rucicek. Navzdory této jednoznacné definici jsou zde
omezeni, kterd je tfeba vzit v ivahu, protoZe smér nelze pro strategii kazdé Sablony piesné
definovat. Nejdtlezitéjsi je, Ze pro vSechny strategie musi mit uzavienou drahu nastroje. To
znamena, Ze fez musi konc¢it tam, kde zacal.

Pro otevienou drahu ndstroje (neuzaviené plochy s mezerou/drazkou) si mazete vynutit
uzavieni drahy nastroje. To znamend, Ze donutite nastroj, aby se pohybovat nad drazkou v
plose. Informace o propojovacim pohybu mezi dvéma fezy viz “Propojeni mezi fezy” na
strané 260.

Dole je na obrazku vlevo normalni uzavienad draha nastroje na kontufe a na obrazku napravo je
zobrazena draha nastroje na oteviené kontuie s vynucenym smérem obrabéni.
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Stanoveni “Ve sméru ruci¢ek” a “Proti sméru rucic¢ek” podle Sablony obrabéni

Rovnobéziné fezy (kalkulace zaloZzena na Plochach)

Zde je smér definovan podle sméru pohledu na prvni fez. S touto funkci definujete dva thly,
které vyméfuji rovinu. Rezy jsou s touto rovinou rovnobézné. Kolmo k ploge je smér z kterého
fezy zacinaji. To definuje smér obrabéni. S Sablonou Rovnobézné rezy pracuje vzdy Ve sméru a
Proti sméru rucicek vzdy podle definice.

Doklada to nésledujici ptiklad. Na obrazku dole ¢erné $ipky ukazuji smér pohledu (definovany
feznou rovinou) a oranzové $ipky ukazuji smér zac¢atku drahy nastroje.

Rovnobéiné fezy
Zde je smér definovan kfivkou a feznymi rovinami.
Retézeni kfivky je zde diilezité. Retézeni uréuje na které
strané dradha nastroje zacind a kam pokracuje. To
definuje smér pohledu. Pokud fetéz za¢nete na druhé
strané, obrabéni zacne na strané opac¢né. S sablonou
—% Rovnobé&zné fezy pracuje vZdy Ve sméru ruci¢ek a Proti
sméru ruci¢ek podle definice. Na obrazku je ¢erny bod
zacatek fetézeni kiivky.
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Pfechod mezi 2 kfivkami
S touto Sablonou neni mozné jasné definovat smér. Nastaveni sméru na Ve sméru rucicek nebo
Proti sméru rucicek nefunguje vzdy podle oc¢ekavani. Jsou pro to dva davody.

*  Smér zavisi na fetézeni kiivek. Pokud ma obrdbéna oblast dvé kiivky, systém nerozhoduje,
ktera kiivka definuje smér, protoze obé kiivky jsou stejné dilezité pfi vypoctu drahy
nastroje.

+  Ktera ktivka je prvni a ktera druhd neni jasné definovdano. MiZete definovat zacatek fezu
vybérem toho, ktery ktivka je prvni a ktery posledni, ale to nema vliv na smér fezu.

Rovnobézné s kfivkami
S touto $ablonou je smér definovan ktivkou a smérem poradi (sekvenci) fezti. Retézeni kiivky je
zde dutlezité. Retézeni urcuje na které strané draha ndstroje za¢ind a kam pokracuje.

Takze pokud ve vasi uzaviené kontute kiivka smétuje ve sméru hodinovych rucicek, nastaveni
Ve sméru rucicek zptsobi pohyb nastroje ve sméru hodinovych rucic¢ek. Pokud je fetézeni proti
sméru hodinovych rucic¢ek a nastavite smér Proti sméru ruci¢ek, obrabéni bude probihat proti
sméru hodinovych rucic¢ek; Pokud zvolite nastaveni Proti sméru rucicek, bude i nadadle obrabéni
probihat ve sméru hodinovych rucicek.

Na nasledujicich obrazcich je potadi fezii shora dolit (oranzova Sipka) a pohled na prvni fez je
shora. Na prvnim obrazku kiivka (¢ervend Sipka) ukazuje fetézeni ve sméru hodinovych rucicek.
Na druhém obrazku kiivka ukazuje smér fetézeni proti sméru hodinovych rucicek. Pfi nastaveni
parametru sméru na Ve sméru ruci¢ek bude obrabéni v prvnim obrazku ve sméru hodinovych
rucicek; na druhém obrazku bude proti sméru hodinovych rucicek.

Z Z

Smér fetézeni urcuje pohyb podle nebo proti sméru hodinovych ruci¢ek pro sablonu
obrabéni "Rovnobézné s kiivkou”.

Promitnout k¥ivky

Pro tuto $ablonu je smér definovan pouze smérem fetézeni kiivek. Takze pokud ve vasi
uzaviené kontufe kiivka sméfuje ve sméru hodinovych rucicek, nastaveni Ve sméru rucicek
zptsobi pohyb nastroje ve sméru hodinovych rucic¢ek. Pokud je fetézeni proti sméru hodinovych
rucicek a zvolite nastaveni Ve sméru ru¢i¢ek, obrabéni bude probihat proti sméru hodinovych
ruci¢ek. Pokud zde nastavite smér Proti sméru rucicek, obrabéni bude probihat proti sméru
hodinovych rucicek.

147



Kalkula¢ni strategie

Pfechod mezi 2 plochami
Pro tuto $ablonu nelze smér jasné definovat. Nastaveni sméru na Ve sméru ru¢i¢ek nebo Proti
sméru rucicek v tomto piipadé ne vzdy funguje.

Rovnobézné s plochou
Pro tuto $ablonu nelze smér jasné definovat. Nastaveni sméru na Ve sméru ru¢i¢ek nebo Proti
sméru rucicek v tomto piipadé ne vzdy funguje.

Vykonany smér fezu

Toto zatrhavaci policko je k dispozici pro kalkulace zalozené na Plochéach (s vyjimkou nastaveni
Zplsobu obrabéni na Cik cak) nebo Draténém modelu. Volba zatrhavaciho tlacitka Uplatnit smér
fezu (pfedpoklad uzaviené kontury) donuti drdhu nastroje povazovat oteviené kontury (tvar s
mezerou) za uzaviené. Nastroj bude pokracovat pres mezeru a nedojde ke zméné sméru.

Obrabét podle pruhtli nebo regiont

(Toto rozbalovaci menu je k dispozici pouze pro kalkulaci zaloZenou na Plochach. Informace o
podobné pojmenovaném menu pro Trojuhelnikovou sit viz “Obrabét podle trovni nebo
region” na strané 149.)

Obvykla generovana draha nastroje ma topologii fady kontur (pruhti) na fidici ploge. Tento
rezim oblasti obrabéni fika systému, aby pti obrabéni postupoval po Pruzich nebo po Regionech.
Obrabéni po pruzich je vychozi chovani. Po vygenerovani drahy ndstroje maze byt v fadé oblasti
zadouci drahu nastroje roz¢lenit na regiony.

Méjme napiiklad zvlnény tvar, ktery je rovnobézny k roviné obrabéni. Operace je nastavena na
pouziti rovnobéznych fezi a stylu obrabéni v Pruzich. Pii obrdbéni nastroj vyjizdi kvali
mezeram/drazkam a protoze pracujete na dvou oddélenych fidicich plochach. Obecné bude
obrabéni pokracovat pies vSechny plochy jako kdyby to byla jedna velka plocha.

Pokud fezy rozclenite podle regiond, systém rozdéli fidici plochy do jednotlivych regiont a
obrabi je jednu po druhé. To neni omezenou pouze mezi samostatnymi plochami, ale i na
plochy, kde jsou mezery/drzdky, bude obrabéni rozdéleno do regiont. Takze v tomto pfikladu
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jsou Tfezy organizovany v regionech ptesné tam, kde byly propojeny. Nakonec ziskdte k obrabéni
fadu region.

Obrabét podle urovni nebo regioni

(Toto rozbalovaci menu je k dispozici pouze pro kalkulaci zaloZenou na Trojuhelnikové siti.
Informace o podobné pojmenovaném menu pro Plochy viz “Obrabét podle pruha nebo regiond”
na strané 148.)

Kdyz je generovana hrubovaci draha néstroje, ma obvykle topologii nékolika kontur. U modelg,
které maji vice kontur nebo kapes, mize byt zddouci obrabét regiony nezavisle, aby se snizilo
piejizdéni vzduchem. Tento rezim oblasti obrabéni fika systému, aby pfi obrabéni postupoval
po Urovnich nebo po Regionech.

Zacit v

Rozbalovaci menu Zadit v je k dispozici pouze pokud je $ablona nastavena na Konstantni Z a
umoznuje vam zadat, zda obrdbéni trovni a regionti za¢ina Nahofe a postupuje dold, nebo
zacind v poloze Dolni a postupuje nahoru.
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Zacit v Nahore Zacit v Dolni

Obrabét podle
Rozbalovaci menu Obrabét podle je k dispozici, kdyZ je $ablona nastavena na Hrubovani nebo

Konstantni Z a umoZfiuje vdm zadat, zda se maji obrabéci prtichody t¥idit podle Urovni (tedy s
pfipadnym velkym poc¢tem piejezdil z jedné kapsy do jiné) nebo podle Regionl (tedy obrabét
vZdy jednu kapsu nezavisle na ostatnich).

Obrabét podle Urovni Obrabét podle Regionti

Vychozi roh

Toto rozbalovaci menu je k dispozici pouze pro kalkulaci zalozenou na Trojahelnikové siti.

Vychozi roh
Rozbalovaci menu Vychozi roh je k dispozici pouze, pokud je Sablona nastavena na Rovnobézné

fezy a umoznuje vam urcit jeden ze ¢tyf moznych rohd pro zahdjeni rovnobéznych ez, jak je
vidét na obrazku dale.

Vychozi roh: Levy horni Vychozi roh: Pravy horni
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Vychozi roh: Levy dolni Vychozi roh: Pravy dolni

Pocatecni bod

Pouzitim volby Pocate¢ni bod miizete definovat vychozi pozici pro prvni fez drahy nastroje.
Vybér pocate¢niho bodu neméni potadi obrabéni a to i pokud je vybrany bod bliz k poslednimu
prichodu nez prvni. Je nastaven pouze pro prvni kontaktni bod vypoéteného fezu drahy
nastroje. Pokud je nutné zménit pofadi fezi drahy ndstroje, méla by byt pouzita volba Poradi

fezQ.

Parametry startovniho bodu
Mastavit bod podle

@ Pozice [:]

(7 Smer normaly povrchu

Pocatecni bod bude paugit v daldich rezech jak jdou za sebou:

@ Posunuti o hodnotu ]
(7 Otodit o [stupne] -

(7 Minimalizovat zmenu kolmic plochy

® Pokud jste zvolili zptsob obrabéni Jednim smérem a je aktivni i volba
Vykonany smér fezu, novy pocate¢ni bod nemusi fungovat.
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Nastavit bod podle pozice
Pocate¢ni bod mtize byt zadan urc¢enim jeho Pozice. Pro kalkulaci zaloZenou na Plochach muze
byt alternativné zaddn ur¢enim Sméru normaly povrchu.

Pozice
To muze byt bod nacteny z vasi geometrie nebo bod nastaveni pevnymi hodnotami.
Hodnoty jsou absolutni soufadnice X, Y a Z. Pokud neni pocate¢ni bod na fidici plose, pak je
jako vychozi bod pouzit nejblizsi bod na plose k vdmi vybranému bodu.

Smér normaly povrchu
Dostupné pouze pro kalkulaci zaloZzenou na Plochdch. Pocate¢ni bod bude definovan
vektorem. Poc¢ate¢ni bod drahy nastroje, ktery ma smér normaly povrchu nejblizsi k vektoru,
definuje novy pocate¢ni bod.

Pocatecni bod bude pouzit v dalSich fezech jak jdou za sebou
K dispozici jsou az tfi zptsoby pouziti poc¢ate¢niho bodu.

Posunuti o hodnotu
Neni k dispozici pro kalkulaci zaloZenou na Drdténém modelu. Tato volba definuje vychozi
pozici pro nasledné fezy drahy nastroje. Vychozi pozice bude pro kazdy tez pfirtistkova o
tuto hodnotu ve sméru drahy nastroje. To pomiiZe eliminovat stopy na povrchu. Posunuti
nefunguje pro oteviené kontury.

Otocit o [stupné]
Dostupné pouze pro kalkulaci zaloZenou na Plochdch. Tato volba také definuje vychozi pozici
pro nasledné fezy drahy nastroje, ale vzdalenost posunuti je definovana jako ptirtstkova
velikost thlu. Hodnota thlu je relativni k pfedchozimu fezu. To pomizZe eliminovat stopy na
povrchu. Napiiklad, pokud obrabite valec, po¢ate¢ni bod mtiZze byt otoc¢en o 3 stupné pro
kazdy fez drahy nastroje, aby byla posunuta stopa na soucasti po piejezdu nastroje z
jednoho fezu na druhy. Otoceni nefunguje pro oteviené kontury nebo rovné plochy.

Minimalizovat zménu kolmic plochy
Dostupné pouze pro kalkulaci zaloZenou na Plochdch. Tato volba se pouZziva pro obrabéni
list1 vrtule nebo lopatek turbin. V téchto ptipadech je Zadouci, aby byl pocate¢ni bod v
malém radiusu kiidlovitého profilu. Poc¢ate¢ni body drahy nastroje se bohuzel pohybuji a
presunuji se z hrany. Aby k tomu nedochazelo, zde pocate¢ni body ptinutit k tomu, aby byly
vzdy v poloze se stejnym smérem normaly povrchu a tak vzdy ztistaly na hrané.

S touto volbou se systém pokusi minimalizovat vSechny zmény v thlu najizdéni nastroje tim,
Ze nalezne normalu plochy na soucasti nejblizsi k poc¢ate¢ni pozici. Napiiklad, vice fezl na
vélci bude pouzivat stejnou normalu povrchu. Na soucasti s proudovym povrchem se pro
kazdy fez mohou normaly povrchiti vyrazné lisit. Minimalizace tthlu najeti mtze byt velmi
uzite¢na pokud jsou na souddsti pouzity upinky nebo drzaky.

Jak to funguje
Abychom vam usnadnili porozuméni tomu, jak to funguje, uvadime rtizné scéndfe s
kombinacemi obrabécich postupti a ploch s otevienymi a uzavienymi konturami.

sv v

Scénar €. 1
Tento scénaf ukazuje otevienou plosnou konturu s rovhobéznymi fezy.
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Vychozi poc¢ate¢ni bod je definovan $ablonou drdhy ndstroje. Obrazek ukazuje, Ze je Zpusob
obrabéni nastaven na Cik cak a obrabéni zac¢ina ve vychozim nastaveni v poloze ¢. 3.

1 4
2 Q

3
Pokud je nastaven novy pocate¢ni bod v poloze ¢. 5, pak obrabéni za¢ne od pavodniho
pocate¢niho bodu - poloha ¢. 3. Novy pocdate¢ni bod nemtize zménit poradi fezti. Obrabéni
tak nezac¢ne uprostied.
L
2

'

5

Pokud je novy pocate¢ni bod nastaven do polohy ¢. 1, 2 nebo 4, bude pocate¢ni bod pro
obrabéni v poloze ¢. 2. Smér obrdbéni se méni a zac¢ind z opa¢né strany. A znovu novy
pocateéni bod neméni poradi fezd, jen vychozi pozici pivodni hrany plochy.

Scénar €. 2
Tento scénaf ukazuje stejnou plochu, ale tentokrat je Zpisob obrabéni nastaven na Jednim
smérem. V tomto piipadé nezdlezi na vybéru pocatec¢niho bodu, je totiz vzdy v poloze ¢. 3.
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1 4
2IIIIIIII
3 5

sv v

Scénar €. 3
Tento scénaf ukazuje uzavienou plosnou konturu s konstantnimi fezy v Z. Rezy jsou
uzavienymi konturami coz znamena, ze konc¢i tam, kde zacinaji.

—

ZpUsob obrabéni je nastaven na Jednim smérem. Standardni poc¢atec¢ni bod je v poloze ¢. 1.

-

Novy pocdtec¢ni bod je nastaven do polohy 2. Podle toho se poc¢ate¢ni bod premisti do
polohy ¢. 2

o

3

Pokud je novy pocate¢ni bod nastaven do polohy ¢. 3, pak by obrabéni zacalo v poloze ¢. 2.
Davod je stejny jako predtim: pfi zméné pocate¢niho bodu se zméni pouze vychozi poloha
na ptvodni vychozi hrané, ne potadi fez.

Scénar ¢. 4
Tento scéndf ukazuje uzavienou konturu s konstantnimi fezy v Z jednim smérem. Posunuti o
hodnotu je nastaveno na 1 mm. V tomto piipadé je poc¢ate¢ni bod posunut o 1 mm pii kazdé
uplné otacce.
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Posunuti se vykondva ve sméru drdahy nastroje. Na obrazku dole jsou ¢ervené sipky posunuti
a zluté tecky pocatec¢ni body.

Scénar €. 5
Tento scénaf ukazuje uzavienou konturu s konstantnimi fezy v Z jednim smérem. Otocit o
[stupné] je nastaveno na 5 stupnd. V tomto ptipadé jsou pocate¢ni body pro po sobé
nasledujici fezy otoceny o 5 stupnidi.

Pozice kazdého nového pocdate¢niho bodu bude vypoctena podle sméru normaly povrchu.
To znamena, Ze v oblasti, kde je radius plochy velmi velky, jsou pocate¢ni body vice
rozprostteny (pozice ¢. 1, 2 a 3). V oblasti, kde se rddius plochy zmensi, je velikost zmény
normaly povrchu vétsi a v dtsledku toho se pocate¢ni pozice umisti vzajemné mnohem
blize.
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Pokud je radius plochy nekonec¢ny, znamena to, Ze je povrch rovny. Rota¢ni pocate¢ni bod
nebude v tomto pfipadé pracovat.

Priklad

Tento ptiklad najdete v souboru Sorting - Start Point.vnc.

Toto je vychozi poloha s
novym pocate¢nim bodem a
thlem otoceni 20 stupnt.

Pocatec¢ni poloha vychozi Vychozi poloha s novym
drahy nastroje pocate¢nim bodem.

Jakost povrchu

Ovladaci prvky pro nastaveni Jakosti povrchu jsou zpfistupnény v pravé dolni ¢asti zalozky Drahy
plochy, kdyz je kalkulace zaloZzena na Plochidch nebo Trojihelnikové siti, Draténém modelu
nebo Swarf obrabéni. Ne vsechny ovladaci prvky jsou k dispozici pro vSechny typy kalkulaci a
Sablon.
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Proces #1 Ikona 5-osé parametry EHi=/E
| Mastaveni | Dréhy plochy | Kontrola osy néstroje | Kontrola kolize | Propaieni || Hrubovani | Pomocne
Kalkulace zzloZena na [M/-.— o 'si‘/ﬂ'ﬂ.&lilllﬂdd v]
Sablona
Oblast
Jakost povrchu
Tolerance obrabéni 0.01
V| Maximum distance 0.5
Tridéni | zachazeni s hranou plochy |
Pievratit preskok ———————————
e | Pokrodily |
Zplisob obrabéni Jednim smérem - -
Pofadifeztl (2 venku do stfedu - Krok
Maximalni krak 6
Smér jednosmérného obrabEni [Sousiednz =) e
Cusp height 1
Wykonany smér fezu (pfedpoklad_uzaviené kontury)
[ potmwtnibod | Obrdbitpode

Volby Jakost povrchu fidi aproximaci drahy nastroje po obrabéné plose:
* Hodnota Tolerance obrabéni (viz “Tolerance Obrabéni” na strané 157) je zakladni tolerance
presnosti drahy nastroje.

* Hodnota Maximalni vzdalenost (viz “Maximalni vzdalenost” na strané 158) miiZe vytvorit
extrémné presnou aproximaci na rovnych plochéach tim, Ze zajisti, Ze Zadna sekce drahy
nastroje nebude dels$i, nez zadana hodnota.

* Hodnota Minimalni vzdalenost ur¢uje minimalni odstup mezi dvéma nasledujicimi
prichody. Je k dispozici pouze pro $ablony trojihelnikové sité.

* Tlacitko Zachazeni s hranou plochy (viz “Zachazeni s hranou plochy” na strané 159) vam
umoznuje vytvorit otevienou drdhu do virtudlni uzaviené drahy. Toto tlacitko je k
dispozici pouze pro kalkulaci zalozenou na plochach.

* Tlacitko Pokrocily (viz “Tlacitko Pokrocily sekce Jakost povrchu” na strané 159) vam poskytuje
nékolik ovladacich prvka pro nastavovani toho, jak je draha nastroje generovana v
zavislosti na jakosti povrchu. Toto tlacitko je k dispozici pouze pro kalkulaci zalozenou na
plochéch.

* Kdyz je kalkulace zalozena Swarf obrabéni, nastavuje hodnotu Maximalniho Ghlového kroku

zde a ne v zaloZzce Kontrola osy nastroje; viz “Maximalni krok thlu” na strané 166.

Tolerance Obrabéni

Tolerance Obrabéni je tolerance presnosti drahy nastroje. Tato hodnota je povrchova odchylka
drahy nastroje oproti obrabénému povrchu. Jinymi slovy, drdha ndstroje mize mit maximalni
chybu vzhledem k povrchu v rozsahu plus nebo minus tolerance obrabéni.

Mala tolerance poskytne vice drahovych bodi na fidici plose. TakZe generovana draha nastroje
kopiruje konturu povrchu preciznéji. Vysledek obrabéni je velmi dobry povrch, jehoz vypocet
ale vyzaduje vice casu.
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Pro fadu kalkula¢nich strategii a Sablon miiZete generovat i dalsi body drahy nastroje
nastavenim hodnot Maximalni vzdalenost (viz “Maximalni vzdalenost” na strané 158), Krok (viz “Bo¢ni
krok” na strané 161) nebo Maximalni krok Ghlu na zdloZce Kontrola osy nastroje (viz “Maximdlni
krok thlu” na strané 166).

Priklad
Priklad najdete v souboru Surface Quality - Cut Tolerance.vnc.

Velka tolerance obrabéni ma za ndsledek méné bodua
na draze nastroje. Po obrabéni je povrch hrubsi. Mala tolerance obrabéni
Proto je ¢as mnohem kratsi.

Maximalni vzdalenost

Podle nastaveni hodnoty Tolerance obrabéni budete mit na povrchu mnoho nebo relativhé mélo
bodt. To plati hlavné pro zakulacené povrchy, kde mate fadu bodt, protoze draha nastroje
neustdle méni smér. Aby bylo vic boda i na rovnych plochdch, zaskrtnéte policko Maximalni
vzdélenost. Mensi hodnoty vygeneruji vice bod; Ackoliv je Tolerance obrabéni to samé, ziskdte na
rovnych povrsich vice bodd, protoze uzivatelem zadana hodnota je maximalni vzdjemna
vzdalenost dvou bodt. Napiiklad pokud je tato volba aktivovdna a vzdalenost je nastavena na
o.5mm, pak kazdych o,5 mm (nebo méné) je na povrchu vypoctena nova poloha drahy nastroje.
Pokud je nastaveno, musi byt hodnota vétsi nez o.

V zavislosti na hodnotach Tolerance obrabéni a “Maximalni krok Ghlu” na strané 166 pak mohou byt
nékteré segmenty drahy nastroje bliz, nez hodnota nastavend jako Maximalni vzdalenost.

Pokud neni Maximélni vzdéalenost zaskrtnuta, pak budou pozice drahy nastroje ovlivnény pouze
hodnotami Tolerance obrabéni a Maximalni krok dhlu.

Priklad
Priklad najdete v souboru Surface Quality - Cut Tolerance.vnc.
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Vysledek bez vzdalenosti Vysledek se vzdalenosti.

Zachazeni s hranou plochy

To vam umoznuje vytvofit jednotlivé samostatné plochy tam, kde by jinak byly mezery.
Povrchové drihy jsou vytvoreny na jednotlivych povrsich a pak vzajemné slouceny do delsich
povrchovych drah. Rozhodnuti o zptisobu spojeni drah je zaloZzeno na vzdalenosti slouceni.
Pokud vsechny povrchové drdhy na fezu drahy néstroje jsou spojeny, systém provede kontrolu
pro urceni, zda uzavifena draha povrchu miiZze byt zabudovana ptipojenim zacatku ke konci. Pro
toto rozhodovani je pouzita stejna vzdalenost spojeni. Takze vSechny povrchové drahy, které
jsou v ramci této hodnoty, budou spojeny dohromady.

Zachovat vnéjsi ostré hrany

Kdyz je tato volba aktivovana, systém muze zachovat ostrou hranu na vnéjsku dvou
protinajicich se ploch. Toho se docili prodlouzenim drahy ndstroje smyckou, ktera plochy te¢né
opousti a najizdi na né.

Detek¢ni Ghel ostrych hran

Zda je smycka vytvorena nebo ne zavisi na tomto limitnim thlu. Je platna hodnota mezi o a 360
stupni.

Radius smycek
Tato hodnota urcuje velikost smycky.

Tlacitko Pokrocily sekce Jakost povrchu

V sekci Jakost povrchu na zaloZce Drahy plochy otevie tlacitko Pokrocily dialog Pokrocilé volby pro
jakost povrchu.
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Pokrocilé volby pro jakest povrchu

Tolerance retezeni 4

Poznamka: Tolerance retezeni je obvykle od 1-100 nasobek
tolerance obrabeni. Tato hodnota ma velky viiv na
prodlouZeni casu vypoctu,

Pomalé a bezpecné vytvoreni drahy

Adaptivni rezy

Tolerance fetézeni

Velikost Tolerance fetézeni je interni hodnota pro generovani drahy nastroje. Méla by byt
nastavena na 1 az 10 nasobek tolerance obrabéni. Pokud mate samostatnou neofiznutou plochu,
pak lze tuto hodnotu nastavit na 100 ndsobek tolerance obrdbéni a dojte k razantnimu zvySeni
rychlosti vypoctu.

Pomalé a bezpecné vytvoreni drahy

Béhem generovani drdhy nastroje jsou povrchy analyzovany s pouzitim rastru. Pokud se stane
topologie drahy nastroje pfili§ komplikovanou (rovnobézna ke kiivce nebo velmi velké plochy),
muze byt neptesna. Kdyz je aktivovano zatrhavaci pole Pomalé a bezpecné vytvoreni drahy, je na
povrch aplikovan jemnéjsi rastr podle tolerance Bocni krok . Vysledkem budou pomalejsi, ale
piesnéjsi kontaktni body na povrchu.

Adaptivni fezy

Adaptivni fezy lze pouzit pro dosazeni konstantniho kroku pii pouziti typi obrabéni Prechod
mezi 2 kfivkami, Pfechod mezi 2 plochami, Rovnobézné s kfivkami nebo Rovnobézné s plochou. Kvtili
zptisobu, kterym ptechodovy algoritmus pracuje, neni krok vzdy konstantni. To plati hlavné pro
piikré plochy, jako jsou soucasti o tvaru 'U' nebo formy. Kdyz je aktivovano zatrhavaci pole
Adaptivni rezy, je doba vypoctu delsi, ale krok je nyni piesny.
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Adaptivni fezy vypnuté Adaptivni fezy zapnuté

Bocni krok

Ovladaci prvky pro nastaveni Krok jsou zpfistupnény v pravé dolni ¢asti zalozky Drahy plochy,
kdyz je kalkulace zaloZena na Plochach nebo Trojuhelnikové siti. Ne vSechny ovladaci prvky
jsou k dispozici pro vsechny typy kalkulaci a sablon.

Kok
Maximélni krok 5

Pfitna drsnost 0.68987
Pramér néstroje % 50

[ adaptivni
[kolma

Krok je vzdalenost mezi dvéma sousednimi rovnobéznymi fezy. Vzdalenost kroku maze byt
definovana jako velikost bo¢niho kroku (Maximalni krok) nebo jako pfi¢nd drsnost (Pfi¢na drsnost)
nebo jako procento praméru nastroje (Pramér nastroje %; k dispozici pouze kdyz je $ablona
Hrubovani a neni zvoleno Adaptivni hrubovani). Vzdalenost kroku miZe byt ve skute¢nosti mensi
nebo vétsi nez vami nastavend hodnota v zavislosti na pouzité sabloné. To plati hlavné pro
Prechod mezi 2 kiivkami a Pfechod mezi 2 plochami, kde se krok méni. Volba Pri¢na drsnost pracuje

pouze s kulovymi stopkovymi frézami.
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Kdyz je Sablona Rovnobézné rezy, zaskrtnuti policka Kolmo zpfistupni dva dalsi parametry:
Detekovat vzdalenost prahu a Rozsifeni prichodl. Pro oblasti dostate¢né piikré, aby splnily vami
urcena kritéria, systém vytvori regiony s prachody, které jsou kolmé na bézné prichody.

Vzdalenost Kroku se méfi pro kazdou pouzitou $ablonu odlisné.

Kdyz je pouzita S$ablona Rovnobézné rezy, je krok vzdalenost mezi rovnobéznymi rovinami.

Kdyz je $ablona Kolmo do kfivky (viz “Kolmo do kfivky” na strané 66), je krok vzdalenost po
kiivce kolmo k pouzitym rovindm fezu.

KdyZ je pouzita $ablona Pfechod mezi 2 kiivkami nebo Prechod mezi 2 plochami (viz “Pfechod
mezi 2 kfivkami” na strané 67 a “Pfechod mezi 2 plochami” na strané 69), jsou pruhy rozdéleny tak,
aby byla maximalni vzdalenost (podél fidici plochy) mezi kiivkami nebo plochami
uzivatelem definovanad hodnota.

Kdy?Z je pouzita $ablona Rovnobézné s kiivkami nebo Rovnobézné s plochou (viz “Rovnobézné s
kfivkami” na strané 67 a "Rovnobézné s plochou” na strané 70), je krok 3D vzdalenost mezi dvéma
po sobé nasledujicimi trasami.

Kdy?z je pouzita $sablona Promitnout kfivky, je vykonan pouze jeden fez a proto neni pouzit
zadny krok.

Pfiklad
Tento priklad najdete v souboru Surface Quality - Maximum Stepover.vnc.

Maly krok Velky krok
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Zalozka Kontrola osy
nastroje

Kontrola osy nastroje strana nabizi toto nastaveni (s vyjimkou niZze uvedeného*):
*  Vystupni format
+  “Maximalni krok tthlu” na strané 166

+  “Osa nastroje bude...” na strané 167(obsahuje informace o thlu nabéhu a naklonu, definice
boé¢niho naklonu a souvisejicich tématech)

*  “Spustit ndstroj” na strané 213
« ” 4
*  “Omezeni” na strané 220

* — Nékteré kalkulace pro zvlastni nabizi zjednodu$ené rozhrani s mensim poctem ovladacich
prvki: Viz “Zalozka Kontrola osy nastroje pro Swarf obrabéni” na strané 98 nebo ptirucka pro
MultiBlade pro 5 os plynule nebo 5 0sé obrdbéni portu.

Vystupni format

Rozbalovaci menu Vystupni format vam umoznuje ovladat v kolika osach se bude moci nastroj
pohybovat.

3 0Sy vystup 4 osy vystup 5 0Sy vystup
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3 osy

Smér osy nastroje musi byt definovan uzivatelem jako 3D vektor, obvykle oznacovany I, J, K.
Napfiklad pro obrabéni s osou ndstroje normalni kolmou k CS1 (rovina XY) I, ], K je 0, 0, 1.
Tento parametr definuje smér 3 osého obrdbéni (smér roviny ndstroje). Pomoci tohoto
parametru lze generovat drahy ndstroja, kde néstroj najizdi z: pohledu shora, bo¢niho pohledu,
¢elniho pohledu nebo z jakéhokoliv jiného uzivatelem definovaného sméru. Generovana drdha
nastroje je formatovana jako 5 osé pohyby, ale orientace jeji osy ndstroje je vzdy rovnobézna s
timto vektorem. Soufadnice I, ], K definuji vektor v soufadnicovém systému soucasti nebo v CSi.
Tento vektor definuje orientaci vietene. Napiiklad, hodnota 0,0,1 naznacuje, Ze je vieteno
rovnobézné s padorysem. V podstaté Ize vektor chdpat jako vektor zacinajici od ¢ela ($picky)
nastroje a sméfujici k vietenu, rovhobézny k ose rotace vietena.

Pro pouziti této volby vyberte vystupni format 3-Osy z rozbalovaciho menu a pak kliknéte na
tla¢itko vynechavky ([..]) pro otevieni okna s parametry Smér roviny nastroje pro 3 osy. KdyZ je

toto okno otevieno, mtiZete zvolit ptidorysny pohled (Nahote) nebo vlastni vektor (Jiny smér).

SmeEr roviny nastroje pro 3 osy = El
() Nahote

(®) Jiny smér

X o L Z Vyberte rovinu nésroje

Kliknuti na tlacitko Vyberte rovinu néastroje” vam umoznuje zvolit rovinu nastroje z jakéhokoliv
definovaného soufadnicového systému ve vasi soucasti.

Prosim vyberte rovinu nasroje = B

%7 plane
¥Z plane Zrugit
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4 osy pro Obecné strategie kalkulaci

V nékterych piipadech je Zddouci mit patou osu uzaméenou v urcitém pevném thlu. Platné
hodnoty jsou od -90 do +90 stupnt. U klasického 4 osého stroje je obrabéci stroj konstruovan
tak, Ze smér osy ndstroje (orientace vietene) je kolmy na oto¢nou osu. V takovych ptipadech
musi byt pouzita vychozi hodnota 0.

Nékdy maji 4 osé stroje hlavu namontovanu pod fixnim sikmym thlem, naptiklad 45 stupnt. V
tomto pfipadé je orientace vietena 45 stupiiti Sikmo k vektoru oto¢né osy. Pak musi byt
hodnota uzamdené osy nastavena na 45 stupiitt. Hodnota +45 znamena, Ze vektor z $picky
nastroje smérem ke vieteni a vektor oto¢né osy (napf. vektor osy X, coz je (1, 0, 0)) svirajic
vzdjemné uhel +45.

Dalsi pouziti tohoto parametru je v kombinaci s 5 osym strojem. Pro sniZzeni pohybu oto¢né osy
muZe byt Zddouci pouzit 5 osy stroj, ale omezit generovanou drdhu nastroje na 4 osy s fixnim
thlem paté osy. To znamen4, Ze jedna oto¢na osa bude po celou drahu nastroje fixni.

Pro pouziti této volby zvolte z rozbalovaciho menu vystupni format 4-Osy a pak kliknéte na
tlacitko Rotacni osa pro otevieni dialogu 4. Osa:

43 osa =
4. Oza
Smer I Zivatelem definovana o: v]
*oza

S| M azmérovat ;DSE‘

P 2 0
naztro) k ratacni oze B

B Oza

@ Zamknout pod dhlem 45

We vztahu ke sméru Fezu

2t

Miizete uréit jakykoliv smér Uzivatelsky definované osy kliknutim na volici tlacitko ((-]) a

definovanim vektoru. Pokud navic zaskrtnete policko Nasmérovat nastroj k rotacni ose pro 4. osu,
muZete definovat, jak bude pracovat 5. osa: bud Zamknout pod Ghlem, jehoz velikost zadate, nebo
Ve vztahu ke sméru fezu.

4 osy pro Swarf obrabéni

Kdyz je strategie kalkulace nastavena na Swarf obrabéni a je-li geometrii mozné obrabét pomoci
4 os, méli byste zvazit nastaveni Vystupniho formatu na 4 osy. Zdlozka Kontrola osy nastroje
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obsahuje jinou sadu ovladacich prvka:

Proces #1 Technologie 5-o0sé parametry

Mastaveni | Drahy plochy | Kontrola sy ndstroje | Ochrana podfiznuti | Propajeni

VEeobecné
Wstupn i format 40sa ~
Rotagni osa X Osa v
Reference vyldopneho dhlu (Ortho tao rotation axis W
Wikdopny Uhel do reference 0 Preklopit

Nasmérovat nastroj k rotadni ose

Minimalizovat zmény otoZné osy Max. dhlovy krok |3

Vicenasobné fezy | Rohy | Pomocne

?

-=ibdr-.
- -

Jako Rotacni osu mtizete zvolit jednu ze tii zdkladnich os nebo definovat vlastni.

@ F-x

Jako Reference vyklopného Ghlu mizete zvolit bud Kolmo do osy otaceni (zobrazeno vy$e) nebo
Rovnobézné s osou otaceni. Pak zadejte velikost tthlu (Vyklopny dhel do reference) o kterou se

nastroj miZe naklonit relativné ke svému sméru. Také zaskrtnéte nebo uvolnéte zagkrtavaci
policko Preklopit a urcete tak polohovani ndstroje.

Zaskrtnéte policko Minimalizovat zmény otocné osy a zadejte velikost Max. ihlovy krok, aby se
redukovalo velké otaceni orientace osy ndstroje.

5 osy

Vychozi nastaveni pro Vystupni format je 5 osy a lze tedy vyuzit veskeré naklanéni os ndstrojt a

omezovaci parametry v 5 osé draze nastroje.

Pro 4 osy nebo 5 osy vystup miiZete nastavit nasledujici parametry: Maximalni krok Ghlu (viz
Maximdlni krok thlu); Osa nastroje se bude... (viz “Osa ndstroje bude...” na strané 167); Spustit
nastroj (viz “Spustit nastroj” na strané 213); a Omezeni (viz “Omezeni” na strané 220).

Maximalni krok uhlu

Hodnota Maximalniho kroku Ghlu nastavuje maximalni dovolenou zménu thlu mezi dvé
sousednimi polohami drdhy nastroje. Vypocetni model generuje 5 osou drahu nastroje, ktera
obsahuje polohu ¢ela ($picky) ndstroje a vektor osy ndstroje. Vektory osy nastroje nemohou mit
zadnou vétsi zménu uhlu nez zde nastavend hodnota. Jakykoliv vétsi pocet stupna nez 0 je

platny zapis.
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* Budte opatrni pii volbé strategie kontroly kolize Vyklonit nastroj, protoze mutze
dojit ke kolizim s nastrojem navzdory provérovani kolize se vSemi ¢astmi
nastroje béhem vyklanéni nastroje v ramci maximalniho kroku thlu. To je
proto, Ze nastroj je provérovan na kolizi pouze v kazdé poloze nastroje, ne mezi
polohami. Reknéme, Ze jste pouzili vychozi nastaveni 3°. Pokud je v 3° dalsi

@ kolize, provéfovani kolizi to nemusi zjistit. Jako ndpravu zde pouZzijte mensi
hodnotu.

« V zavislosti na hodnotach Tolerance Obradbéni a Maximalni vzdalenost mtiZze draha
nastroje obsahovat pozice, kde je krok thlu mensi, nez tato hodnota.

*  Snizeni Maximalniho kroku Uhlu generuje vic bod; zvySeni hodnoty generuje
bodt méné.

Priklad
Piiklad najdete v souboru Maximum Angle Step.vnc.

S malym uhlovym krokem ziskate na povrchu S vétsim thlovym krokem ziskate
vice bodt. méné bodd.

Osa nastroje bude...

Toto rozbalovaci menu urcuje strategii naklonu osy vaseho nastroje a jeji vztah k normaéle
povrchu. Osa nastroje bude ... nabizi toto nastaveni:

* “Nevyklanét a ztstat kolmo k plose” na strané 168
+  “Vyklanét ve vztahu ke sméru fezu” na strané 169
+  “Vyklanét s thlem” na strané 182

+  “Vyklanét s pevnym tithlem k ose” na strané 183
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+ “Otocit kolem osy” na strané 184

+ “Vyklanét skrz bod” na strané 185

+ “Vyklanét skrz kiivku” na strané 186

*  “Vyklanét skrz pfimky” na strané 199

+  “Vyklanét z bodu pry¢” na strané 200

+  “Naklon smérem od kfivky” na strané 201

*  “Naklonit relativné k hladiné obrabéni obézného kola” na strané 2n

+  “Byt vyklonén ve vztahu k bodu doteku” na strané 212

Vsechny volby menu jsou podrobné popsany spolu s dal$imi ovladacimi prvky ptislusejicimi k

dané konkrétni strategii naklonu.

Spolecné ovladaci prvky pro vSechny strategie osy nastroje

Maximalni krok Ghlu
Omezeni

Vseobecny smér

Nevyklanét a zlstat kolmo k plose

Pfi pouziti této volby je normala povrchu a vektor osy nastroje shodny. Pokud pouZijete tuto
volbu, ale potiebujete dodrzet uhlové limity, miZete nastavit parametry a dosdhnout toho. Vice
informaci viz “Omezeni” na strané 22o0.

Priklad
Zde mizete vidét, Ze nastroj je kolmo (normalné) k povrchu v kazdém misté. Tento piiklad
najdete v souboru Tilting Strategies.vnc.
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Vyklanét ve vztahu ke sméru rezu

S touto strategii Kontroly osy nastroje miiZzete zadat thel nabéhu k sméru obrabéni a také uhel
vyklonéni na bok sméru obrabéni. Vsechny uhly jsou ve stupnich.

Ndbéhovy uhel ke sméru obrabéni

Tento thel definuje thel ndabéhu/zpozdéni osy nastroje od normaly povrchu ve sméru fezu
drahy nastroje. Kladné uhly nakloni nastroj vpied ve sméru pohybu (tthel ndbéhu). Zaporné
uhly nakloni ndstroj vzad, proti sméru pohybu (thel zpozdéni).

* Nabéhovy udhel je relativni ke sméru fezu.
*  Pii obrdbéni Cik cak se s kazdym novym fezem pievraci orientace nastroje.
*  Pii obrdbéni Jednim smérem se orientace nastroje nezméni.

Uhel naklonu do strany ze sméru fezu:

Tento uhel definuje velikost bo¢niho ndklonu osy nastroje od normdaly povrchu na zakladé
sméru drahy nastroje. Kladny tihel naklani na levou stranu (ve sméru pohybu), zadporny thel
naklani na pravou stranu (ve sméru pohybu).

+  Uhel bo¢niho naklonu je absolutni ke sméru fezu.

+  Pri obrdbéni Cik cak se orientace nastroje s kazdym novym fezem neméni. Nastroj zachovava
svou orientaci podle zadani pro prvni fez.

*  Pro nastaveni thlu ndklonu relativné ke sméru fezu kazdého priachodu strategie Cik cak
(osa nastroje méni absolutni orientaci s kazdym novym fezem), aktivujte Umoznit zménit smér
strany kliknutim na tlacitko Pokrocily pod Definice bocniho naklonu.

Definice boc¢niho néklonu

Definici bo¢niho naklonu lze nastavit, pokud pouzivate tihel naklonéni na boku sméru fezu.
Jsou to dalsi nastaveni pti bo¢nim obrabéni. Dalsi informace viz “Definice bo¢niho ndklonu” na
strané 170.

Priklad
Tento priklad ukazuje dvé drahy ndstroji a jaky ma se osa nastroje (#1) vztah k normaéle
povrchu (#2) podle sméru obrabéni (#3). Tento piiklad najdete v souboru Tilting
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Strategies.vnc.

Prvni drdha nastroje ma nabéhovy V druhé drdaze nastroje je nastroj naklonén s
uhel naklonén ke sméru obrabéni nabéhovym thlem k sméru obrabéni 45° a uhlem
0 45°. ndklonu ze strany je 45°.

Definice bocniho naklonu

Nasleduj ISO smér plochy

Tato volba je dobra pokud pracujete s linedrnimi povrchy. Zde lze pouZit vice povrchi. Pokud
néktery povrch nemd kompatibilni U a V smér se sousednimi povrchy, pak se tato funkce
pokusi tyto oblasti automaticky opravit.

Vsimnéte si prosim, Ze uzivatel maze pouzit "vyse¢" jako prevenci rychlych zmén orientace
nastroje kvili nesrovnalostem v geometrii povrchu. Dalsi informace viz “Vzdalenost vyseci
boc¢niho vyklonéni” na strané 177.

Kliknuti na tla¢itko Pokrocily vam umoziuje lépe ovladat osu nastroje. Tato volba bo¢niho
naklonu podporuje pokrocilé volby Pozvolna zména fidiciho Ghlu, Pozvolnd zména Ghlu v bo¢nim
sméru, Vzdalenost vyseci bo¢niho vyklonéni a Rizené omezeni radiusu plochy. Vice informaci viz
“Pokrocilé volby pro Vyklonéni ve vztahu ke sméru fezu” na strané 175.

Priklad
Pokud se podivate na povrchovy rastr, mtzete vidét, Ze iso sméry jsou odlisné. Orientace osy
nastroje tyto sméry sleduje.
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1. Draha nastroje
2. Osa nastroje
3. Iso smér povrchu

Tento ptiklad najdete v souboru Side Tilt Definition.vnc.

Kolmo na smér obrabéni v kazdé poloze
Smér bo¢niho naklonu je uréen normalni pfimkou ze stavajiciho bodu dotyku na povrchu do

dolni hrany ktivky (jakkoliv kifivka Fidi generovani drahy néstroje). To znamena, Ze osa ndstroje
je vidy normalni (kolmad) k draze nastroje. Tato volba je nejuzite¢néjsi pokud by méla byt
orientace nabéhové thlu definovana smérem, v kterém se pohybuje draha ndstroje. Tuto volbu
Ize pouzit pro viechny sablony drahy nastroje. Viz “Nastaveni Sablony” na strané 62.

® Pokud nastavite nabéhovy tihel pro volbu Vyklanét ve vztahu ke sméru fezu, pak bude
tento uhel pfic¢ten k ortogonalni orientaci.

Priklad
Povrch je zakfiven v horni a dolni hrané. Drdha néstroje je rovnobézna s dolni hranou.
Miizete vidét, Ze je nastroj vzhledem k drdze nastroje vzdy kolmo.

/

1. Vrchni kfivka
2. Spodni kfivka
3. Dréha nastroje

Kliknuti na tlac¢itko Pokrocily vam umoznuje lépe ovladat osu nastroje. Tato volba bo¢niho
naklonu podporuje pokrocilé volby Umoznit zménit smér strany, Pozvolna zména fidiciho Ghlu a
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Pozvolna zména Uhlu v bo¢nim sméru. Vice informaci viz “Pokrocilé volby pro Vyklonéni ve vztahu
ke sméru fezu” na strané 17s.

Kolmo na smér obrabéni na kazdé konture

Orientace osy nastroje je ur¢ena jednou kolmou pfimkou vypoctenou z kompletniho segmentu
kontury. Systém analyzuje tento segment a aproximuje ze vSechn ortogondlnich vektora jeden
vektor.

Kliknuti na tlac¢itko Pokrodily vam umoziuje lépe ovladat osu nastroje. Tato volba bo¢niho
naklonu podporuje pokrocilé volby Umoznit zménit smér strany, Pozvolna zména fidiciho Ghlu a
Pozvolna zména Uhlu v boénim sméru. Vice informaci viz “Pokrocilé volby pro Vyklonéni ve vztahu
ke sméru fezu” na strané 17s.

Volba Priblizné umoznuje vybrat kalkula¢ni metodu pouzitou pro stanoveni tohoto vektoru. Jsou
k dispozici tfi druhy aproximaci:

S pouzitim vektoru
Zde je jeden ortogonalni vektor, ktery nahrazuje vSechny ortogonalni vektory na kontufe.
Nahrazujici vektor je urc¢en “primérem nejmensich ¢tvercti” ortogonalnich vektor na
kontufe a pak je tento stfedni vektor normalizovan.

S pouzitim dvou vektoru
Ortogonalni vektory jsou vypocteny z polynomu prvniho stupné, ktery vyhovuje ptivodnim
vektorim a je vypo¢ten metodou nejmensich ¢tvercti. Proto jsou zde dva vektory
znazornuyjici koeficienty polynomu.

Vyhladit
Ortogondlni vektory jsou vypocteny z polynomu druhého stupné, ktery vyhovuje ptivodnim
vektoriim a je vypo¢ten metodou nejmensich ¢tvercda.

Vyhladit (lokalné)
Ortogondlni vektory jsou vypocteny na zdkladé rozdéleni lokdlnich sousedicich
ortogonalnich vektord.

Pouzit hlavni smér vietena

Tato volba pouziva hlavni orientaci vietene definice stroje (vychozi vektor osy nastroje) jako
referenci pro nalezeni sméru bo¢niho ndklonu. Bo¢ni ndklad je vzdy vypocten z normaly
povrchu smérem k hlavni orientaci vietene.
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Naptiklad, pokud vektor hlavniho sméru vietene je osa Z a je pouzit bo¢ni ndklon go stupnt od
normadly povrchu, pak orientace osy nastroje je normala povrchu otocena o go stupnd smérem k
hlavnimu sméru vietene. Prakticky je takova rotace zpracovavana obrabécim strojem bez vyuziti
osy C.

+ K této draze nastroje mizete doplnit nabéhovy thel a thel ndklonu do strany.
® Po jejich pouZiti se nastroj naklani od normaly povrchu ve sméru hlavni osy.

+ Tato volba nepracuje s Umoznit zménit smér strany.
Priklad

V tomto ptikladu je hlavni smér vietene osa Z. S thlem bo¢niho naklonu 90° je osa nastroje
orientovana timto smérem. Tento pfiklad najdete v souboru Side Tilt Definition.vnc.

@ o

~

1. Orientace
vietena

2. Dréha nastroje

3. Osa nastroje

o

Kliknuti na tlac¢itko Pokrocily vam umoznuje lépe ovladat osu nastroje. Tato volba bo¢niho
naklonu podporuje pokrocilé volby Pozvolna zména fidiciho hlu a Pozvolna zména Uhlu v bo¢nim
sméru. Vice informaci viz “Pokrocilé volby pro Vyklonéni ve vztahu ke sméru fezu” na strané 175.
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Pouzit uzivatelem definovany smér
Tato volba umoziuje pouzit uzivatelem definovany vektor s pevhym smérem jako referenci pro

nalezeni sméru bo¢niho naklonu. Kliknuti na vybérové tlac¢itko (tla¢itko s vynechavkou, [J)

otevie dialogové okno, v kterém muizete zadat bud soutfadnice vektoru nebo vybrat bod v
geometrii.

+ K této draze nastroje mizete doplnit nabéhovy thel a thel ndklonu do strany.
@ Po pouziti thli se nastroj naklani od normaly povrchu ve sméru hlavni osy.

+ Tato volba nepracuje s Umoznit zménit smér strany.

Priklad
V tomto pfikladu je smér hlavniho vietene nastaven na 45° mezi z a x. S tthlem bo¢niho
vyklonéni 90° drdha nastroje vypada jako na obrazku. Tento ptiklad najdete v souboru Side
Tilt Definition.vnc.

0 3]

1. Orientace
vietena

2. Drdha nastroje

3. Osa nastroje

2]

Kliknuti na tlac¢itko Pokro¢ily vam umoziuje lépe ovladat osu nastroje. Tato volba bo¢niho
naklonu podporuje pokrocilé volby Pozvolna zména fidiciho Ghlu a Pozvolnd zména Uhlu v boénim
sméru. Vice informaci viz “Pokrocilé volby pro Vyklonéni ve vztahu ke sméru fezu” na strané 175.

Pouzit definici pfimky vyklonéni

Tato volba vyuziva uZivatelem dané pfimkové segmenty vyklonéni jako smér bo¢niho vyklonéni.
Tato volba poskytuje uzivateli svobodnou volbu definovani sméru naklonéni ru¢né, prostym
urc¢ovanim piimek.

Kliknuti na tlac¢itko Pokro¢ily vdm umoziiuje lépe ovladat osu nastroje. Tato volba bo¢niho
naklonu podporuje pokrocilé volby Pozvolna zména fidiciho Uhlu a Pozvolna zména Uhlu v bo¢nim
sméru. Vice informaci viz “Pokrocilé volby pro Vyklonéni ve vztahu ke sméru fezu” na strané 175.

Maximalni vzdalenost pfimek naklonu
Parametr maximalni vzdalenost pfimek ndklonu definuje maximalni vzdalenost mezi
koncovymi body pfimky ndklonu a obrabéci konturou. Pokud je naklonéni pouzito na
konturu, pak pouze piimky lezici v této vzdalenosti budou pouzity, ostatni pfimky, které
jsou od kontury vzdaleny, budou ignorovany. V§imnéte si, Ze ptimky naklonu jsou
prichyceny ke kontufe obrabéni to nejkratsi vzdalenosti od ptimky ke kontufe.
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Pokrocilé volby pro Vyklonéni ve vztahu ke sméru rezu

Pozvolna zména ridiciho uhlu

Hodnota Pozvolné zmény fidiciho thlu je dopliikova zména thlu, pfidand k nastaveni ndabéhového
thlu a rovnomérné pouzita pro nasledujici fezy. Béhem obrabéni bude velikost této pozvolné
zmény uhlu rozdélena mezi fadu fezi pro dosazeni pozvolnych pfirtastkt thlu nabéhu. Tento
novy prirtistek thlu bude ptidan k ndbéhovému thlu kazdého tezu. Po posledni fezu, na konci
drahy nastroje, je vysledna orientace osy nastroje velikost nabéhového tihlu plus velikost
pozvolné zmény thlu ndbéhu. Prvni fez drahy néstroje je naklonén pouze o velikost
nabéhového tthlu. Parametr akceptuje hodnoty od -180° do 180°. Kladné uhly vdm umoziiuji
ndklon vpied (ve sméru pohybu); zaporné uhly vam umoziiuji ndklon vzad (ve sméru pohybu).

Priklad: Nabéhovy thel je nastaven na 5
stupnt a pozvolnd zmeéna fidiciho dhlu je
nastavena na 1o stupnd. Vysledky: Na
zacatku drahy nastroje bude nabéhovy tihel
5 stupnid. Na konci drahy nastroje bude
nabéhovy thel 5 + 10 = 15 stupnt. V
poloviné drahy nastroje bude tithel nabéhu 5
+ (10 * 0.50) = 10 stupiid.

Koncepci této volby je obrabéni blisku (jednomotorova komponenta tvotfena diskem rotoru a
lopatkami, také zndmad jako rotor s integrovanymi lopatkami). Pti obrdbéni blisku miiZete
potiebovat bo¢ni thel ndklonu 40 stupnt pobliz vrchni ¢ast a jak obrabéni pokracuje dold,
budete ho asi chtit snizit na 10 stupiiti. Zména je aplikovana plynule pro kazdou konturu.

Tato volba je k dispozici pouze pfi pouZiti orientace osy ndstroje Vyklanét ve vztahu ke sméru fezu.
Tento parametr pracuje také s Umoznit zménit smér strany a Pozvolna zména Uhlu v bo¢nim sméru. Pri
pouziti obou téchto pokrocilych voleb se bude pro kazdy fez stiidat nabéhovy thel i uhel
pozvolné zmény v bo¢nim sméru.
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Priklad

Pokud spustite simulaci operace, uvidite, Ze se ndstroj naklani s
piirtistkem nového nabéhového thlu. Uhel nabéhu je nastaven
na 10°, takZe prvni fez ma thel nabéhu 10°. Pozvolnd zména
uhlu je nastavena na 35°. S deseti fezy je pfirtistek thlu 3,5°.
Proto ma druhy tez celkovy uhel ndbéhu 13,5°, tieti 17° a tak
dale. Nakonec bude dosazeno celkového uhlu ndbéhu 45°.
Tento pfiklad najdete v souboru Gradual Tilt Angle

‘g— Change.vnc.

Pozvolna zména uhlu v bo¢nim sméru

Pozvolna zména Uhlu v boénim sméru je dopliikova zména dhlu, pfidana k nastaveni Definice
bo¢niho naklonu a rovhomérné pouzita pro nasledujici fezy. Béhem obrabéni bude velikost této
pozvolné zmény uhlu v bo¢nim sméru rozdélena mezi fadu fezi pro dosazeni pozvolnych
prirastkd uhlu bo¢niho ndklonu. Tento novy pfirtistek thlu bude pti¢ten k velikosti bo¢niho
thlu ndklonu pro kazdy fez. Po posledni fezu, na konci drahy nastroje, je vysledna orientace osy
nastroje velikost bo¢niho thlu ndklonu plus velikost pozvolné zmény thlu v bo¢nim sméru.
Prvni fez drahy nastroje je naklonén pouze o velikost thlu ndklonu. Parametr akceptuje
hodnoty od -180° do 180°. Kladné uhly umoziuji naklonéni néstroje vlevo (ve sméru pohybu),
zaporné hodnoty umoziiuji naklonéni nastroje vpravo (ve sméru pohybu).

Naptiklad, bo¢ni thel ndklonu je nastaven na 5 stupiitt a pozvolny tihel bo¢niho ndklonu je
nastaven na 10 stupnidi. To znamen4, Ze na zacatku drahy nastroje je thel bo¢niho naklonu 5
stupna a na konci drahy nastroje bude 5 + 10 = 15 stupnid. V poloviné drahy nastroje bude thel
boé¢niho naklonu 5 + (10 * 0.50) = 10 stupnd.

Koncepci této volby je obrabéni blisku (jednomotorova komponenta tvotfend diskem rotoru a
lopatkami, také zndma jako rotor s integrovanymi lopatkami). Pfi obrabéni blisku mtizete
potiebovat bo¢ni tthel naklonu 4o stupni pobliz vrchni ¢ast a jak obrabéni pokracuje dold,
budete ho asi chtit snizit na 10 stupiit. Zména je aplikovana plynule pro kazdou konturu.

Tato volba je k dispozici pouze pfi pouziti orientace osy nastroje Vyklanét ve vztahu ke sméru rezu.
Tento parametr pracuje také s Umoznit zménit smér strany a Pozvolna zména fidiciho Ghlu. Pii pouziti
obou téchto pokrocilych voleb se bude pro kazdy tez stfidat thel nabéhu i thel pozvolné
zmeny.
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Priklad

Mizete vidét, Ze se nastroj naklani s novym prirtistkem
bo¢niho tthlu ndklonu. Tento ptiklad najdete v souboru
Gradual Tilt Angle Change.vnc.

Vzdalenost vyseci bo¢niho vyklonéni

Tato volba je pro dva protingjici se zakfivené povrchy s
riznymi iso sméry. Pro vytvoreni spravné drahy ndstroje z
jednoho iso sméru povrchu na jiny iso smér povrchu bude
vygenerovana hladka drdha néstroje s konstantnim
prolindnim. Vzdalenost vysece je vzdalenost od bodu zlomu
povrchtl a bodu, kde pfi¢né prolinani osy nastroje zacdina.
Nastavend vzdalenost bude pouzita pro vSechny povrchu od
bodu zlomu. V8imnéte si prosim, Ze tato volba je k dispozici
pouze pokud je volba osy nastroje Vyklanét ve vztahu ke sméru
fezu zkombinovana s definici bo¢niho naklonu Nasleduj ISO
smér plochy. Obrabéni bokem nastroje vyzaduje definovani
optimalniho sméru ndbéhu/zpozdéni v kazdé poloze drahy
nastroje. Nejlepsi smér nabéhu/zpozdéni preskakuje mezi
povrchy, pokud jsou povrchy téméf linedarni a maji mirné
zakfiveny spoj. V takovych ptipadech je vzdalenost pouzita pro
zklidnéni ndhlych zmén orientace.

Priklad
Dva ptiklady nize ukazuji rozdily pfi pouziti vzdalenosti vysece. Prvni obrazek je bez
vzdalenosti vysece a druhy je s vzdalenosti vysece 15 mm. Draha ndstroje je pouze jeden fez u

horni hrany. Bod, kde se dvé povrchy ktizi, je, kde je pouzita vzdalenost vysece. Tento priklad
najdete v souboru Side Tilt Fanning Distance.vnc.
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1

[ qﬂ"'i

Zadna vzdalenost vysece 15 mm vzdalenost vysece

Rizené omezeni radiusu plochy

Triskové obrdbéni je definovdno tim, Ze ma
pfimkovy kontakt mezi nastrojem (bud valcovitym
nebo konickym) a povrchem. Tento primkovy
kontakt lze docilit pouze pokud jsou plochy
linedrni. Povrchy jsou pieklenuty vU a Va
linedrni povrch musi mit nekone¢né velky radius
(rovinu) v jednom z téchto sméra. V praxi to
znamena, ze spousta povrchti vypada jako
linearnich, ale analyza matematické definice jejich
povrchu ukazuje, Ze ackoliv nemaji nekonec¢né
velky radius v jednom sméru, maji velmi velky
radius. Tento velky rddius mtize byt povazovan za
témér rovinny. Tento parametr vam umoziuje
nastavit jak velky nebo maly radius musi byt
povazovan za "rovinny", takze povrchy lze vyuzit
pro tfiskové obrabéni.

Velikost tohoto nastaveni (maly nebo velky radius) neovliviiyje vyslednou drdhu néstroje ve
vztahu k poskozeni (podiezani). Aby bylo zajisténo, Ze povrch neni poskozen, budete muset
aktivovat ochranu proti podiezani. VS§imnéte si prosim, Ze tato volba je k dispozici pouze,
pokud je volba orientace osy ndstroje Vyklanét ve vztahu ke sméru fezu a definice bo¢niho nidklonu
Nasleduj ISO smér plochy.

Priklad

V tomto piikladu vidite soucdst se zakiivenym povrchem s radiusem 147.727 mm. (V§imnéte si
prosim, Ze budou obvykle pouzity mnohem mensi radiusy, ale vétsi radiusy tuto funkci lépe
objastiuji.) Draha nastroje je jedna draha rovnobézna s dolni hranou, ale sklonéna 90° na
stranu. Ve vertikalnim sméru jsou nejsou iso pfimky povrchu linedrni, naopak horizontélni iso
smér je linearni. Tento piiklad najdete v souboru Ruled Surface Radius Limit.vnc.
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1. Zakfiveny vertikalni iso smér
2. Linearni horizontalni iso smér

o
Systém piedpoklada vyuziti horizontalniho iso sméru pro orientovani osy nastroje a to i kdyz
jste nastavili thel bo¢niho nédklonu na 90°. Proto se draha ndstroje nespravna. Na obrazku dole
zachyceny situace nastane po simulaci soucdsti. Zde je omezeni radiusu nastaven na 148 mm. To
znamena, ze vSechny povrchy s rddiusem vét$im nez 148 mm jsou povazovany za linedrni. N&s
povrch s radiusem 147.727 mm je mensi nez tato hodnota, takZe neni vidét jako linearni.

Pokud simulujete druhou operaci, je limit nastaven na 147 mm. Ted jiz bude mit omezeni
radiusu vliv a drdha nastroje bude spravna.

179



Zalozka Kontrola osy nastroje

Umoznit zménit smér strany

Tato volba pracuje ve spojeni s volbou Pozvolna zména fidiciho Uhlu a Pozvolna zména Ghlu v boc¢nim
sméru a je k dispozici pouze, kdyz je Zpusob obrabéni nastaven na Cik cak (nebo s kalkulaci
zaloZenou na Trojuhelnikové siti, Jednim smérem), v kombinaci s orientaci osy nastroje
nastavenou na Vyklanét ve vztahu ke sméru fezu a nékterymi volbami Definice boc¢niho naklonu.

Pokud tato volba neni aktivovana, pak uhel naklonéni pro vSechny fezy je stejny, jako tihel
prvniho fezu. Pokud je tato volba vybrdna, pak bo¢ni smér vychazi ze stavajiciho sméru fezu —
jinymi slovy, nastroj bude pokazdé naklonén doprava nebo doleva podle sméru fezu.

Priklad

Oteviete soubor Allow Flipping Side Direction.vnc a spustte simulaci prvni operace.
Vidite, Ze orientace nastroje bude uchovavana po celé své draze. Ted provedte simulaci druhé
operace a sledujte, jak nastroj méni svou orientaci pfi kazdém novém tezu. Tento piiklad
najdete v souboru Allow Flipping Side Direction.vnc.
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A 7

Zména stran je vypnuta Zména stran je zapnuta

Vyrovnat osu nastroje k rovinnym hranam povrchu

Tato volba vyrovna osu nastroje rovnobézné s hranami plochy. Je k dispozici, kdyz je Definice
bocniho néklonu nastavena na Nasleduj ISO smér plochy.

m m

Vypnuto: Nevyrovndno s hranami Zapnuto: Vyrovnano s hranami
plochy plochy

Vylepsena definice bocniho naklonu pro zkroucené plochy

Tuto volbu lze pouZit pro ttiskové obrabéni lopatek obézného kola a podobnych linedrnich
zkroucenych ploch. Cilem je optimalizovat ndklony pro pfimkovy dotyk mezi nastrojem a
plochou.
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Bo¢ni ndklon vylep$en pro zaktivené plochy

Vyklanét s uhlem

Osa nastroje bude vyklonéna od sméru normaly povrchu smérem k ose vyklonéni. Osa
vyklonéni mize byt osa X, Y a Z nebo jakdkoliv pfimka vytvofend v geometrii. Pfedstavte si, ze
osa vyklonéni a normala povrchu definuji rovinu a ndstroj se mtize naklanét pouze v této roviné.
Pokud je normala povrchu rovnobézna k pozadované osy vyklonéni a nelze definovat zddnou
takovou rovinu, pak se nastroj nevykloni i kdyz zadate thel vyklonéni. Je k dispozici volba
Kfizeni osy nastroje vykloni osu (viz K¥iZeni osy nast. vykloni osu), ktera vykloni osu nastroje, aby
protinala osu naklonu.

Pfi obrabéni v roviné XY lze naklonit nastroj s pouziti X nebo Y, ale ne Z. 0°
nastavi ndstroj normalné k roviné. Pokud je vybrano X, kladny thel nakloni
nastroje smérem k kladné poloose X a pokud je vybrano Y, kladny thel nakloni

@ nastroj smérem k kladné poloose Y. Zaporné tihly nakloni nastroj opa¢nym
smérem. Obvykle je naklonéni provedeno na osach, které se zobrazi v popisce os
soufadnicového systému. Jinymi slovy, XY umoznuje naklonéni v XY, XZ
umoziiuje naklonéni v XZ a YZ umoziuje naklonéni v YZ.

Priklad

V tomto piikladu je ndstroj naklonén o 45° proti ose Z (osa naklonu). MtZete vidét, jak normala
povrchu a osa naklonéni tvofi rovinu, v které se nastroj naklani. Viz soubor Tilting_
Strategies.vnc, kde je funké¢ni ptiklad.
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1. Osa nastroje
2. Osa naklonu
3. Normala povrchu

Polarni limit

Kdyz je tato volba aktivni, vyklanéni osy nastroje je omezeno na vybranou osu nastroje. Kdyz je
tato volba vypnuta, miZe se nastroj vyklonit za hlavni bod vybrané osy. Pokud je naptiklad
vybrdna osa Z, pak maximalni thel pro osu nastroje je osa Z. Kdyz je tato volba vypnuta, nastroj
se muze vyklonit za osu Z.

Vv

KFizeni osy nast. vykloni osu
Pokud je tato volba aktivovdna, prodlouzeni osy nastroje se protne s definovanou osou.

1. OsaZz
2. Osa
nastroje

Obratit nastroj
Pokud je tento prepina¢ aktivovan, pak je orientace nastroje obracena. Tedy pokud je obrétit
nastroj vypnuto, pak jsou fidici povrchy obrabény z kladné strany osy nastroje (kladna strana
fidicich povrchti). Ale pokud je obrétit nastroj zapnuto, pak jsou fidici povrchy obrabény ze
z4dporné strany osy nastroje (zaporna strana fidicich povrchi).

Vyklanét s pevnym uhlem k ose

Osa nastroje bude vyklonéna od osy vyklonéni k normale povrchu.

Vybirate referen¢ni vektor z rozbalovaciho menu — X Osa, Y Osa, Z Osa nebo Pfimka, kterou
definujete nebo vyberete z pracovniho prostoru — a Uhel naklonu relativné k této orientaci.
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Zalozka Kontrola osy nastroje

Pokud je normala povrchu rovnobézna k pozadované osy vyklonéni a nelze definovat Zadnou
takovou rovinu, pak se nastroj nevykloni i kdyz zadate uhel vyklonéni. Je k dispozici volba
KFizeni osy nast. vykloni osu, ktera vykloni osu nastroje, aby protinala osu ndklonu. Tato funkce
pracuje téméf stejné, jako Vyklanét s thlem. Nicméné, tam kde Vyklanét s Ghlem povazuje 0° za
kolmé k povrchu, Vyklanét s pevnym Ghlem k ose povazuje 0° za rovnobézné k vybrané ose a 99°
za kolmé k ose.

Kdy?Z je vybrana volba Pfimka, mtiZete kliknout na vybérové tla¢itko ([--]) pro ru¢ni definici
piimky, nebo vybér pifimky v souboru vasi soucasti. Ru¢ni definice pfimky vyzaduje soutadnici a
vektor. Pro oznaceni pfimky kliknéte na tlacitko s vynechavkou.

KF¥iZeni osy nast. vykloni osu
Pokud je tato volba aktivovdna, prodlouzeni osy nastroje se protne s definovanou osou.

1. OsaZz
2. Osa
nastroje

Obratit nastroj
Pokud je tato volba aktivovana, pak je smér nastroje obracen. Tedy pokud je tato volba
vypnuta, pak jsou fidici povrchy obrabény z kladné strany osy nastroje (kladna strana
fidicich povrchit). Ale pokud je volba zapnuta, pak jsou fidici povrchy obrabény ze zaporné
strany osy nastroje (zaporna strana tidicich povrcha).

Otocit kolem osy

S touto volbou ma osa nastroje stejny smér jako normala povrchu, ale je otocena kolem zadané
osy. Tato funkce pracuje témér stejné, jako Vyklanét s Ghlem. OvSem tam, kde Vyklanét s thlem
zptsobi vyklanéni ndstroje rovnobézné s vybranou osou nebo ptimkou, Otocit kolem osy zptisobi
vyklanéni ndstroje radidlné kolem (kolmo k) vybrané ose nebo piimce. Pokud vezmete v tivahu
oznaceni os roviny soufadnicového systému, jako je XY, vyklonéni Ize provést pouze kolem os,
které jsou v roviné s touto plochou a nemohou se vyklanét kolem Z, naptiklad. Referen¢ni osa
muze byt X, Y, Z nebo jakdkoliv pfimka. Pokud je normala povrchu rovnobézna k pozadované
osy vyklonéni a nelze definovat zddnou takovou rovinu, pak se nastroj nevykloni i kdyz zadate
thel vyklonéni.




Zalozka Kontrola osy nastroje

KdyZ je vybrana volba Pfimka, mtizete kliknout na vybérové tla¢itko ([.-]) pro ru¢ni definici
piimky, nebo vybér piimky v souboru vasi soucasti. Ru¢ni definice pfimky vyzaduje soutadnici a
vektor. Pro oznaceni pfimky kliknéte na tlac¢itko s vynechavkou.

Priklad

V tomto piikladu je smér osy ndstroje (#1) stejny jako normala povrchu, ale otoc¢end pod thlem
45 stupn kolem hlavni osy Z (#2). Z ptidorysu muzete vidét thel otoceni 45° trochu lépe. Viz
soubor Tilting_ Strategies.vnc, kde je funké¢ni priklad.

o

Vyklanét skrz bod

S touto volbou osa nastroje vzdy smétuje z ur¢eného bodu v geometrii k povrchu. Kliknéte na
tlacitko Bod vyklanéni pro zadani absolutnich soufadnic X,Y,Z bodu, nebo ho vyberte v pracovnim
prostoru.

S

Podle zvoleného Typ bodu vyklanéni, osa nastroje se vyrovna bud’ od bodu k ose nebo od osy k
bodu.

Kromé toho mtiZete nastavit samostatny Uhel vyklonéni. To znamena, Ze bude osa ndstroje
vyrovnana skrz zadany bod, ale nastroj pak bude vyklonén o zadany thel, bud relativné k
primarni ose (osa X, osa Y, osa Z) nebo relativné k Pfimce, kterou definujete nebo vyberete z
pracovniho prostoru kliknutim na tla¢itko vynechavky ([.]).




Zalozka Kontrola osy nastroje

Priklad
Na tomto piikladu mtiZete vidét, jak je osa nastroje vzdy vyrovndana bodem nad fidicim
povrchem. Viz soubor Tilting_Strategies.vnc, kde je funké¢ni ptiklad.

0,
| )

1. Uréeny bod
2. Smér osy nastroje

Vyklanét skrz krivku

S touto volbou je osa nastroje pii obrabéni vyrovndna s kiivkou vyklonéni.

Vyberte kiivku kliknutim na tla¢itko Kfivka néklonu. Jako Typ krivky naklonu vybérte jednu z téchto
voleb menu: Nejblizéi bod, Uhel z kfivky, Uhel z vietena, hlavni smér, Od zac¢atku do konce,
Ktivka automaticky a Od poc¢atku do konce pro kazdou konturu.

Kromé toho mtiZete nastavit samostatny Uhel vyklonéni. To znamena, Ze bude osa ndstroje

vyrovnana skrz zadany bod, ale nastroj pak bude vyklonén o zadany thel, bud relativné k

primarni ose (osa X, osa Y, osa Z) nebo relativné k Pfimce, kterou definujete nebo vyberete z
pracovniho prostoru kliknutim na tla¢itko vynechavky ([..]).
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Zalozka Kontrola osy nastroje

Pokrocilé volby pro Typ kfivky naklonu

Pro nékteré volby Typ kfivky ndklonu se aktivujte tlac¢itko Pokrodily. Podle typu umoziiuje dialog
Pokroc¢ily vam umoznuje pouzit pfesné fizeni nékolika aspektd drahy nastroje, jak je uvedeno
dale.

Vzdalenost vyseci bo¢niho vyklonéni
Tato volba se pouziva, kdyz geometrie fidiciho povrch ma dvé protinajici zakiivené plochy.
Ucelem je zabranit ndhlému poklesnuti osy nastroje pii zméné povrchi.

3%

Vzdalenost vysece je vzdalenost od bodu zlomu povrchii a bodu, kde pfi¢né prolinani osy
nastroje zac¢ina. Cim vétsi vzdalenost vysece, tim dfive se nastroj za¢ne naklanét.

Draha nastroje bez vzdalenosti vysece Draha nastroje se vzdalenosti vysece
Pozndmka: Obrabéni bokem nastroje vyzaduje spravnou definici nejlepsiho bo¢niho sméru v
kazdé poloze drahy nastroje. Pokud jsou plochy téméf linedrni a maji mirné zaktiveni v
sekunddrnim sméru, nejlepsi bo¢ni smér mezi dvéma plochami se lame na rozhrani mezi
takovymi dvéma plochami. V takovych ptipadech je vzdalenost vysece pouzita pro zklidnéni
takovych nahlych zmén orientace.

Nejblizsi bod

Béhem obrdbéni je osa ndstroje vyrovndna ke kiivce vyklonéni s volitelnym nastavenim Pevny
Uhel vyklonéni. Orientace osy ndstroje je vyrovnana s bodem zndzornénym nejkratsi vzdalenosti
mezi stavajicim bodem drahy nastroje a kfivkou vyklonéni. K¥ivka vyklonéni musi byt umisténa
nad fidicim povrchem. Maximalni vyklonéni nastroje je vertikalné (9o°) nebo horizontalné (0°),
takze pokud je vas nastroj jiz vyklonén 45° od stavajiciho bodu drdahy néstroje k vasi kfivce a vy
nastavite thel vyklonéni na 60°, ndstroj se vykloni prosté 9o® (vertikalné).

Pevny uhel vyklonéni
Uhel z kfivky vykloni osu nastroje od kiivky ndklonu. Smér je definovdn povrchem tvofenym
bodem kiivky, bodem povrchu a smérem z kiivky k bodu povrchu.

+  Pfi pouziti kladnych thla vyklonéni se nastroj vykloni ven (ve sméru pohybu).

+  Pri pouziti zdpornych thl vyklonéni se ndstroj vykloni smérem dovnitf (ve sméru pohybu).
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1. Bod kfivky

2. Krivka
naklonu

3. Promitnutd
krivka
naklonu na
povrchu

4. Bod drahy
nastroje

5. Smér pohybu

(4 ol

Jak to pracuje - jednoduchy pripad
Zde mame tidici povrch (#1) s kiivkou naklonu (#2) nad nim. Jsou zobrazeny dva ndhodné body
na drdze nastroje (#3).

(1}

/

3]

Ted si predstavte, Ze v kazdé poloze (bodu) na drdze ndstroje je vytvofena mala koule kolem
toho bodu (#1). Déle je koule zvétsovana (#2) dokud se nedotkne kiivky ndklonu. Bod dotyku
mezi kouli a kiivkou ndklonu (#3) se stane referen¢nim bodem na kiivce naklonéni.
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Zalozka Kontrola osy nastroje

Je vytvofena kiivka mezi bodem na kiivce a stavajicim bodem drdhy nastroje. Tato pfimka je
orientace osy nastroje. Tento proces je opakovan pro kazdy bod po draze nastroje.

Pfiklad - Nejblizsi bod

Priklad ukazuje zakiiveny povrch s uréitym radiusem. Ktivka ndklonu je nad povrchem. Ktivka
ndklonu ma stejny tvar jako povrchu, ale mensi radius. Kazdy bod na povrchu lze "ptipojit" ke
kiivce nejkrat$i vzdalenosti. Vysledek je, Ze osa nastroje je vZdy normalni (kolmd) mezi kfivkou
a povrchem.




Zalozka Kontrola osy nastroje

W

Priklad - nejbliZsi bod s thlem vyklonéni:

V tomto piikladé je uhel vyklonéni nastaven na 10°. Pfi pohledu od kiivky na povrch (vlevo
dole) uvidite, Ze nastroj se vyklani napravo na pravou stranu od ktivky a vlevo od levé strany
kiivky (pii pohledu po sméru pohybu). Viz soubor Closest Point-TiltAngle.vnc, kde je

funkéni priklad.
w

Uhel z k¥ivky

S touto volbou je osa nastroje pii obrabéni vyrovnana s kfivkou vyklonéni. Orientace osy
nastroje je promitnutd délka mezi vasim stavajicim bodem drahy nastroje a kiivkou ndklonu.
Maximalni naklonéni nastroje je vertikalni (9o°) nebo horizontalni (0°). Naptiklad, pokud je vas
nastroj jiz vyklonén o 35° od stavajiciho bodu drahy nastroje k vasi kiivce a vy nastavite pevny
uhel vyklonéni -60° nastroje se vykloni 0° (horizontdlné).

Jak to pracuje - jednoduchy pripad
Zde mame povrch s kiivkou ndklonu nad povrchem. Pro vypoc¢teni drahy ndstroje systém
pouziva vektor hlavniho vietene, obvykle osu Z a rovinu, ktera je kolma k této ose, obvykle XY.
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Zalozka Kontrola osy nastroje

1. Ridici plocha

2. Krivka ndklonu

3. Orientace hlavniho
vietene

4. Rovina

S vyuzitim této informace je fidici povrch a kiivka naklonu promitnuta na rovinu.

1. Promitnuti
povrch
2. Promitnuta kiivka

Vv

Systém se podiva na vSechny polohy drahy nastroje a najde nejbliz$i bod na promitnuté kiivce
vzhledem k poloze drahy nastroje. Zde miizeme vidét tii ndhodné body drahy nastroje na
povrchu (zluté tec¢ky) a odpovidajici nejbliZsi polohu na promitnuté kiivce spolu s propojovaci
piimkou mezi nimi.
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Zalozka Kontrola osy nastroje

1. Bod drahy
nastroje
2. Bod kfivky

Body jsou promitnuty zpét na povrch a nahoru na kfivku. Spojenim téchto bodt ziskame
orientaci osy nastroje (#1).

Pevny uhel vyklonéni
Pevny Uhel vyklonéni vykloni osu nastroje od kfivky naklonu. Smér je definovan povrchem
tvofenym bodem kfivky, bodem povrchu a smérem z ki#ivky k bodu povrchu.

+  Pii pouziti kladnych thla vyklonéni se nastroj vykloni ven (ve sméru pohybu).

+  Pri pouziti zapornych thl vyklonéni se nastroj vykloni smérem dovnitf (ve sméru pohybu).
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Zalozka Kontrola osy nastroje

1. Bod kfivky

2. Krivka
naklonu

3. Promitnutd
krivka
naklonu na
povrchu

4. Bod drahy
nastroje

5. Smér pohybu

(4 ol

Ptiklad - Uhel od kfivky:

V tomto piikladu mame zakiiveny povrch s ur¢itym radiusem a k¥ivkou ndklonu nad povrchem,
ktery ma stejny tvar jako povrch, ale mensi radius. Pokud se zaméfime na orientaci osy nastroje
na konci kiivky, mizeme vidét, Ze nastroj prochdzi tim bodem protoze je to nejblizsi bod pfi
pohledu shora (druhy obrazek zdola). Viz soubor Closest Point-TiltAngle.vnc, kde je
funkéni priklad.

193



Zalozka Kontrola osy nastroje

Uhel z vietena, hlavni smér

S touto volbou je osa nastroje pfi obrabéni vyrovnana s kiivkou vyklonéni. Orientace osy
nastroje je promitnutd délka mezi vasim stavajicim bodem drahy nastroje a kiivkou ndklonu.
Tato volba je podobnd jako volba “Uhel z kfivky”, ale rozdil je, Ze vyklanéni za¢ina od sméru
hlavniho vietene ke kiivce naklonu. Uhel od sméru hlavniho vietene ke kiivce naklonu je
definovan Pevny Uhel vyklonéni. Proto vychozi hodnota o stupriti u¢ini orientaci osy nastroje
rovnobéznou se smérem hlavniho vietene. Maximalni naklonéni nastroje je vertikdlni (9o°)
nebo horizontalni (0°). Kfivka naklonu musi byt nad fidicim povrchem.

Jak to pracuje - jednoduchy pfipad
Zde mame povrch s kiivkou ndklonu nad povrchem. Pro vypoc¢teni drahy ndstroje systém
pouziva vektor hlavniho vietene, obvykle osu Z a rovinu, ktera je kolma k této ose, obvykle XY.

1. Ridici plocha

2. Krivka naklonu

3. Orientace hlavniho
vietene

4. Rovina

S vyuzitim této informace je fidici povrch a kiivka ndklonu promitnuta na rovinu.

1. Promitnuti
povrch
2. Promitnuta krivka
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Zalozka Kontrola osy nastroje

Systém se podiva na vSechny polohy drahy nastroje a najde nejblizsi bod na kiivce vzhledem k
poloze drahy néstroje. Zde mtiZzeme vidét tfi ndhodné body drahy ndastroje na povrchu (Zluté
tecky) a odpovidajici nejblizs$i polohu na kfivce spolu s propojovaci pfimkou mezi nimi.

1. Bod drahy
nastroje
2. Bod kfivky

Body jsou promitnuty zpét na povrch a nahoru na kiivku. Spojenim téchto bodt ziskame
orientaci osy nastroje (#1).

Pevny uhel vyklonéni

Pevny Uhel vyklonéni vykloni ndstroj od vektoru sméru hlavniho vietene podle definice stroje ke
kiivce ndklonu. Smér je definovan povrchem definovanym bodem kiivky, bodem povrchu a
smérem z kiivky k bodu povrchu.

+  Pti pouziti kladnych thlu vyklonéni se ndstroj vykloni proti kiivce ndklonu (ve sméru
pohybu).

+  Pri pouziti zapornych thl vyklonéni se nastroj vykloni od kfivky (ve sméru pohybu).
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Zalozka Kontrola osy nastroje

1. Kfivka ndklonu

2. Bod kfivky
naklonu

3. Vektor hlavniho
sméru

4. Promitnutd
kfivka naklonu
na povrchu

5. Bod drdhy
nastroje

6. Smér pohybu

e 0

Priklad - Uhel z vietena, hlavni smér:

Obrazek dole vlevo ukazuje vychozi drahu ndstroje. Nastroj neni naklonén, protoze systém
pouziva vektor sméru hlavniho vietene, coz je v tomto piipadé Z. Na obrdzku napravo dole je
nastroj vyklonén o 10 stupinitt od sméru hlavniho vietene smérem k kfivce ndklonu. Viz soubor
Closest Point-TiltAngle.vnc, kde je funk¢ni priklad.

Od zacatku do konce

Tento typ ndklonu je uZite¢ny pro generovani drahy nastroje pro frézovani trubek a obrabéni
sani (vstuptt motoru). Frézovani trubek obvykle probihd fezy s konstantni Z, coz m4 za vysledek
segmentové fezy. Pocet konstantnich feza v Z zavisi na Bo¢ni krok. Ktivka naklonu je délena
poctem fezl drahy nastroje. Kazdy fez je ted ptifazen odpovidajicimu bodu na kiivce.

Pii obrabéni trubek se ujistéte, ze vase kiivka naklonéni je umisténa uvniti a/nebo nad vasim
fidicim povrchem a Ze zacatek kiivky je na spradvném konci.

V tomto piikladu je maximalni krok (pfeskok) 10 mm. Drdha ndstroje pro trubku ma 10 fezq,
takze kiivka ma 10 odpovidajicich bodi pro orientovani osy nastroje.
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Zalozka Kontrola osy nastroje

Vsimnéte si, Ze pokud pouZijete strategii prevence kolizi “Zastavit vypocet drahy" nebo
“Ponechat body zafrézovani" a to zptisobi neprovedeni poslednich fezi, bude to vypadat jako
kdyby v poslednim fezu vieteno sméfovalo do bodu na jiné kiivce, nez naposledy.

1. Kfivka naklonu
2. Body kFivky
3. Smeér osy nastroje

Krivka automaticky

Volba Krivka automaticky je jedina strategie, kde je kiivka vypoctena automaticky systémem pro
kazdou konturu a uzivatel nemusi zaddvat zadnou geometrii kiivky ndklonu. Ktivka drahy
nastroje je urcena fezy povrchu rovinou rovnobéznou k ose XY v kazdé hloubce fezu.
Automaticky generovana kiivka se pokusi tlumit pohyb nastroje v rdmci uzivatelem zadané
Vzdalenost tlumeni. Tento typ ndklonu je obzvlasté uzite¢ny pro obrabéni hlubokych dutin.
Piipadny Pevny Ghel vyklonéni je definovan od osy Z smérem k interné vypoctené automatické
kiivce v kazdém bodu pohybu nastroje.

Vzdalenost tlumeni
Vzdalenost tlumeni je vzdalenost mezi fidicim povrchem a generovanou kiivkou. To lze nastavit
jako presnou hodnotu nebo jako procento primeéru ndstroje.

Priklad

V tomto piikladu mtzete vidét fidici povrch v porovndni s automatickou kiivkou. Ktivka je
podobna tvaru tidiciho povrchu, ale kiivka je plynulejsi nez vlastni fidici povrch uvnitf ozubeni.
Viz soubor Automatic Curve.vnc, kde je funkéni priklad.
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Zalozka Kontrola osy nastroje

Od pocatku do konce pro kazdou konturu

Tato volba postupné nakldni ndstroj po definované tidici kiivce béhem drahy nastroje. Na
zacatku a konci drahy nastroje se ndstroj naklani podle zac¢atku a konce kiivky. V poloviné
drahy nastroje bude nastroj uprostied kiivky. Typicka draha nastroje obsahuje fadu kontur,
takze pozvolné naklanéni bude provadéno pro KAZDOU konturu drahy nastroje.

Priklad

Na tomto obrazku muzete vidét, Ze se nastroj naklani po Fidici kiivce. Nastroj prochdzi
pocatkem a pak ptechazi do koncové pozice. To bude opakovano pro vSechny prichody tam i
zpét. Viz soubor Tilted Through Curve - From Start To End For Each Contour.vnc,
kde je funkéni piiklad.
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Vyklanét skrz primky

S touto volbou bude osa ndstroje aproximovana po drdze ndstroje na pfimky definované v
geometrii. Tento parametr pracuje pouze pro 4 osy a 5 osy vystup. Jsou zde dvé volby pro tizeni
naklonu: VSechny pfimky vyrovnat o vzdalenost a Vzdy dvé nejblizsi pfimky. Pfimka se vybira
kliknutim na tlac¢itko Pfimky naklonu.

Naklonit skrz

Vsechny pfimky vyrovnat o vzddlenost

Zde bude smér osy nastroje aproximovan vSemi pifimkami, které jsou blizko vasi drahy nastroje.
Takze pokud mate fadu piimek s ndklonem v rtznych smérech, osa nastroje je vyklonéna o
pramér téchto piimek. To také znamend, Ze s touto volbou téméf nikdy nemadte stejnou
orientaci jako ma urcita pfimka.

evwvys

Vidy dvé nejblizsi pfimky

Zde bude orientace osy ndstroje aproximovana dvémi sousednimi pfimkami po draze nastroje.
Tyto pfimky jsou také vzdjemné nejblizsi. Osa nastroje se bude fidit dvémi pfimkami kdyz je v
nejbliz$im bodu k dvéma ptimkam (prvni pohyb mezi parem s prvni pfimkou a posledni pohyb
mezi parem s druhou piimkou). V8echny pohyby mezi parem budou aproximovany pomoci
linedrni interpolace mezi dvémi pfimkami.

Maximalni vzdalenost pfimek naklonu
Tato hodnota urcuje nejvétsi vzdalenost oddélujici
piimku ndklonu od drahy nastroje. Pokud ptimka
leZi v této vzdalenosti, bude pro naklon uvaZovéna. *
Vsechny objekty dal, nez v zadané vzdalenosti,
budou ignorovany.

Predstavte si trubku, nakreslenou kolem pfimky
drahy nastroje tak, Ze jeji polomér odpovida
maximalni vzdalenosti pfichyceni. Kazda vami
vybrana pfimka ndklonu je ovéfena, zda protina
tuto pomyslnou trubku (viz ilustrace). Pokud dojde
k protnuti této trubky, je pak pfimka ndklonu
pouzita v kalkulaci, v disledku ¢ehoz se nastroj nakloni mezi dvéma nejvhodnéjsimi
vybranymi pfimkami naklonu.

Pamatujte prosim, Ze pokud vyberete pfimky z vasi geometrie, je nutné se ujistit, Ze fetézeni
vSech pfimek sméfuje do stejného relativniho sméru. To jest, Ze vSechny piimky sméfuji od
vaseho fidiciho povrchu nebo vSechny pifimky by mély smétovat k fidicimu povrchu. Pokud
smichate sméry fetézeni bude ndstroj také vykonavat zmény sméru.

Priklad

Na téchto obrazcich mizete vidét zeleny fidici povrch a ¢tyfi oranzové piimky naklonu. Na
prvnim obrazku (VSechny piimky vyrovnat o vzdalenost) miiZete vidét, Ze je drdha nastroje
aproximovana v§emi pfimkami, coz znamend, Ze orientace osy ndstroje nemd nikdy stejnou

Vv

orientaci jako jakakoliv jedna pfimka. Na druhém obrdzku (Vzdy dvé nejblizsi pfimky) mazZete
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vidét drahu néstroje aproximovanou dvémi sousednimi pfimkami, coz znamend, Ze orientace
osy nastroje je stejnd jako pfimek naklonu. Viz soubor Tilted Through Lines.vnc, kde je
funkéni priklad.

A Ny

Vsechny pfimky vyrovnat o
vzdalenost

Vzdy dvé nejblizéi primky

Vyklanét z bodu pryc

S touto volbou osa nastroje vzdy smétuje od ur¢eného bodu na soucdsti. Tato funkce je opakem
Vyklanét skrz bod; viz “Vyklanét skrz bod” na strané 185. Vybrany bod musi byt umistén pod
vasim fidicim povrchem, ne nad nebo na povrchu.

Podle zvoleného Typ bodu vyklanéni, osa nastroje se vyrovna bud od bodu k ose nebo od osy k
bodu.

Kromé toho mtizete nastavit samostatny Uhel vyklonéni. To znamena, Ze bude osa ndstroje

vyrovnana skrz zadany bod, ale nastroj pak bude vyklonén o zadany thel, bud relativné k

primarni ose (osa X, osa Y, osa Z) nebo relativné k Pfimce, kterou definujete nebo vyberete z
pracovniho prostoru kliknutim na tla¢itko vynechavky ([..]).

Priklad
V tomto prtikladu je bod umistén nékde pod povrchem. Osa nastroje je béhem obrabéni vzdy
vyrovnana smérem od tohoto bodu.
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1. Bod

- 2. Osa
' nastroje

Naklon smérem od krivky

Pfi obrabéni na svém fidicim povrchu nastroj sméiuje smérem od kiivky ndklonu. Podle typu
vasi kiivky ndklonu se méni orientace nastroje vzhledem ke kiivce. Vybrana kiivka musi byt
umisténa pod vasim fidicim povrchem, ne nad nebo na povrchu.

Vyberte kiivku kliknutim na tlacitko Krivka naklonu. Jako Typ kfivky ndklonu vyberte jednu z téchto
voleb menu: Nejblizéi bod, Uhel z kiivky, Uhel z vietena, hlavni smér, Od zac¢atku do konce a
Od pocatku do konce pro kazdou konturu.

Kromé toho mfiZete nastavit samostatny Uhel vyklonéni. To znamena, %e bude osa ndstroje

vyrovnana skrz zadany bod, ale nastroj pak bude vyklonén o zadany thel, bud relativné k

primarni ose (osa X, osa Y, osa Z) nebo relativné k Pfimce, kterou definujete nebo vyberete z
pracovniho prostoru kliknutim na tla¢itko vynechavky ([.]).

Pokrocilé volby pro Typ kfivky naklonu

Pro nékteré volby Typ kfivky naklonu se aktivujte tlacitko Pokrocily. Podle typu umoznuje dialog
Pokrocily vam umoznuje pouzit piesné fizeni nékolika aspektdt drahy nastroje, jak je uvedeno
déle.

Vzdalenost vyseci bocniho vyklonéni
Tato volba se pouziva, kdyz geometrie fidiciho povrch ma dvé protinajici zaktivené plochy.
Ucelem je zabranit ndhlému poklesnuti osy ndstroje pfi zméné povrchi.

Vzdalenost vysece je vzdalenost od bodu zlomu povrchi a bodu, kde pfi¢né prolinani osy
nastroje zac¢inad. Cim vétsi vzdalenost vysece, tim dfive se ndstroj za¢ne naklanét.
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Draha nastroje bez vzdalenosti vysece Draha nastroje se vzdalenosti vysece
Pozndmka: Obrabéni bokem nastroje vyzaduje spravnou definici nejlepsiho bo¢niho sméru v
kazdé poloze drahy nastroje. Pokud jsou plochy téméf linedrni a maji mirné zaktiveni v
sekundarnim sméru, nejlepsi bo¢ni smér mezi dvéma plochami se lame na rozhrani mezi
takovymi dvéma plochami. V takovych ptipadech je vzdalenost vysece pouzita pro zklidnéni
takovych nahlych zmén orientace.

Typ krivky ndklonu

Nejblizsi bod
Zde je smér vasi osy nastroje stejny jako nejkratsi vzdalenost mezi stavajicim bodem drahy
nastroje a kfivkou ndklonu. Tato polozka pouziva parametr Pevny Ghel vyklonéni.

Nasledujici piiklad ukazuje povrch s pod nim umisténou kiivkou ndklonu. MiZete vidét, Ze osa
nastroje ma stejnou orientaci jako nejkratsi 3D vzdadlenost mezi bodem drdhy nastroje povrchu a
kiivkou.

Jak to pracuje je vysvétleno na jednoduchém pftikladu
Zac¢néme s povrchem a ktivkou ndklonu pod povrchem. Kromé toho se podivime na dva
ndhodné body na draze nastroje.
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1. Ridici plocha

Kfivka naklonu

3. Bodydrahy
nastroje

3]

N

0
/\/ﬂ
Ted si pfedstavme malou kouli kolem jednoho z boda drahy nastroje.

)

Pak je koule zvétsovana dokud se nedotkne kiivky. Poloha kontaktu koule/ktivky nam da
bod.
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(1] 1. Zvétsujici se kfivka
2. Bod dotyku

L

Ted si predstavte pfimku mezi timto bodem na kiivce a bodem drahy nastroje. Tato pifimka
je orientace osy nastroje.

1. Orientace osy nastroje

Pevny uhel vyklonéni
Tento parametr vam umoznuje nastavit volitelny fixni thel ndklonu. Tento tGhel nakloni osu
nastroje od kifivky naklonu. Smér je definovan povrchem tvofenym bodem kiivky, bodem
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povrchu a smérem z kiivky k bodu povrchu. Kladné thly vyklonéni zptisobi naklonéni
nastroje dovniti (ve sméru pohybu). Zaporné uhly naklonéni zptisobi naklonéni nastroje ven
(ve sméru pohybu). Maximdlni ndklon je vertikalni (90°) a horizontalni (0°).

1. Smér pohybu

2. Bod drahy
nastroje

3. Kfivka ndklonu

4. Bod dotyku na
krivce naklonu

5. Promitnuta krivka
naklonu a bod na
povrchu

Leva strana Prava strana

Uhel z kfivky

Tato volba pracuje podobné jako Nejblizsi bod. Rozdil je, ze 1ze zadat dalsi pevny thel vyklonéni

pro naklonéni osy nastroje od kiivky ndklonu dle sméru orientace vietene. Naptiklad, hodnota ©
stupna zpusobi, Ze se tato volba bude chovat jako volba Nejblizsi bod. DO orientace osy vaseho

nastroje je promitnutd délka mezi vasim stavajicim bodem drahy nastroje a kfivkou naklonu. To

je 2D vzdalenost. Tato polozka pouziva parametr Pevny thel vyklonéni.

Jak to pracuje je vysvétleno na jednoduchém pftikladu
Za¢neme s fidicim povrchem a kiivkou ndklonu pod povrchem. Systém se podiva na definici
vektoru orientace hlavniho vietene podle definice stroje (obvykle osa Z) a na rovinu, na
kterou je tato osa kolma (obvykle rovina XY).
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1. Ridici plocha

2. Kfivka naklonu

3. Orientace hlavniho
vietene

4. Rovina

° @

Systém pak promitne fidici povrch a kfivku ndklonu na rovinu.

1. Promitnuti
povrch
2. Promitnutd krivka

Zde vidime tfi nahodné body drdhy ndstroje na promitnutém povrchu. Systém nalezne
nejblizsi bod na promitnuté kiivce k bodu drahy nastroje. To je zndzornéno zlutou barvou.
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1. Bod drahy nastroje
2. Bod kfivky

Body kiivky jsou promitnuty zpét na kiivku. Promitnutim pfimky mezi body drahy nastroje
a body ktivky je urcena orientace osy nastroje.

1. Orientace osy nastroje

Pevny uhel vyklonéni
Tento parametr vam umoznuje nastavit volitelny fixni thel ndklonu. Tento tGhel nakloni osu

nastroje od ktivky naklonu. Smér je definovan povrchem tvofenym bodem kifivky, bodem
povrchu a smérem z kiivky k bodu povrchu. Kladné thly vyklonéni zptsobi naklonéni
nastroje dovniti' (ve sméru pohybu). Zaporné uhly naklonéni zptisobi naklonéni nastroje ven
(ve sméru pohybu). Maximalni ndklon je vertikalni (90°) a horizontélni (0°).
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1. Smér pohybu

2. Bod drahy
nastroje

3. Krivka naklonu

4. Bod dotyku na
kfivce naklonu

5. Promitnuta krivka
naklonu a bod na
povrchu

Leva strana Prava strana

Uhel z vietena, hlavni smér

Tato volba pracuje podobné jako volba Uhel z kfivky. Rozdil je, Ze naklon za¢ne od hlavni
orientace vietene smérem k kfivce ndklonu. Uhel od hlavniho sméru ke kiivce naklonu je
definovan pevnym tihlem vyklonéni. Hodnota 0 stupnd ucini orientaci osy ndstroje
rovnobéznou k hlavnimu sméru vietene.

Jak to pracuje je vysvétleno na jednoduchém pftikladu
Zacneme s fidicim povrchem a kiivkou ndklonu pod povrchem. Systém se podiva na definici
vektoru orientace hlavniho vietene podle definice stroje (obvykle osa Z) a na rovinu, na
kterou je tato osa kolma (obvykle rovina XY).

1. Ridici plocha

2. Krivka naklonu

3. Orientace hlavniho
vietene

4. Rovina

Systém pak promitne fidici povrch a kfivku nadklonu na rovinu.
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1. Promitnuti
povrch
2. Promitnutd krivka

Zde vidime tfi nahodné body drdhy ndstroje na promitnutém povrchu. Systém nalezne
nejblizsi bod na promitnuté kiivce k bodu drahy nastroje. To je znazornéno zlutou barvou.

1]
1. Bod drahy
L2] nastroje
2. Bod kfivky

Body kiivky jsou promitnuty zpét na kiivku. Promitnutim pfimky mezi body drahy nastroje
a body kfivky je ur¢ena orientace osy nastroje.
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1. Orientace osy nastroje

Pevny uhel vyklonéni
Pevny thel vyklonéni nakloni nastroj od vektoru hlavniho sméru vietene podle definice
stroje ke kiivce naklonéni. Tento smér je definovan povrchem tvofenym bodem kiivky,
bodem povrchu a smérem od kiivky k bodu na povrchu. Kladné thly vyklonéni zptisobi
naklonéni nastroje dovniti (ve sméru pohybu). Zaporné tihly naklonéni zptisobi naklonéni
nastroje ven (ve sméru pohybu). Maximalni naklon je vertikalni (9o°) a horizontalni (0°).

BN

1. Bod drahy
nastroje

2. Smér pohybu

3. Vektor hlavniho
sméru

4. Krivka naklonu

5. Bod kfivky
naklonu

6. Promitnuta krivka

o naklonu a bod na
povrchu
u\/A
Leva strana Prava strana

Od zacatku do konce

Tento typ vyklonéni je pouzivan pro generovani drah nastroje pro frézovani trubek a obrabéni
sani (vstupu motoru). Frézovani trubek obvykle probihd fezy s konstantni Z, coz ma za vysledek
segmentové fezy. Pocet konstantnich fezl v Z zavisi na Bocni krok. Kfivka naklonu je délena
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poctem fezt drahy néstroje. Kazdy fez je ted ptifazen odpovidajicimu bodu na kiivce. Kiivka
naklonéni musi byt pod fidicim povrchem.

* Je doporuceno aby vami vybrany konec fidiciho povrchu byl ve stejné oblasti
soucasti, kde chcete mit zac¢atek drahy nastroje.

@ *  V nékterych pripadech pouziti strategii prevence kolizi “Zastavit vypocet drahy”
nebo Vynechat body zafrézovani miize zpusobit neobrobeni poslednich fezi.
Pokud se tak stane, posledni fez bude vypadat jako kdyz vietene sméfuje do
bodu na kfivce jiné nez posledni.

Od pocatku do konce pro kazdou konturu

Ktivka naklonéni je rozdélena fadou boda drahy ndstroje ve stavajicim fezu. Orientace osy
nastroje ve stavajicim bodu drahy nastroje je vyrovnana do svého odpovidajiciho bodu na ktivce.
Tento proces se s kazdym novym fezem opakuje. Nastroj bude plynule piejizdét z bodu do

bodu.

Naklonit relativné k hladiné obrabéni obézného kola

Tato volba naklonu je ur¢ena pro pouziti se souc¢astmi typu obézného kolo. Nastroj ziistane
normalné (kolmo) k ploge dna obézného kola. Uhel nabéhu a zpozdéni ndklonu Ize nastavit

211



Zalozka Kontrola osy nastroje

globdlnim thlem napojeni/bo¢nim thlem a také lokdlnim thlem nabéhu na ndbéhové hrang,
hrané mezilopatky a zadni hrané. Hrany geometrie jsou definovany pfimkou.

Pfimky naklonu

Vybrané piimky budou pouzity pro aplikaci lokdlniho ndklonu na nabéhové hrané, hrané
mezilopatky a zadni hrané. Pfimka tak musi byt umisténa a orientovana po této hrané.
Vsimnéte si, Ze kladny thel naklani proti ose rotace a zaporny tihel naklani proti ose rotace.

Osa rotace obézného kola
Toto nastaveni by mélo znazortiovat osu rotace obézného kola (obvykle osa Z).

Globalni dhel napojeni
Globalni thel napojeni definuje tthel nabéhu, pouzity na nastroj, ktery je ptivodné kolmy ke
dnu. Ucelem je pouZit tihel nabéhu a zabranit tak tomu, aby nastroj obrabél zadni stranou.
Vsimnéte si, Ze kladny thel naklani proti ose rotace a zaporny thel proti ose rotace.
Dalsi uhel nabéhu
To vam umoznuje nastavit lokdlni thel ndabéhu na nabéhové hrané, hrané mezilopatky a
zadni hrané.

Globalni bo¢ni thel
Bo¢ni thel napojeni definuje bo¢ni tihel, pouzity na nastroj, ktery je ptivodné kolmy ke dnu.
Ucelem je ovlivnit bo¢ni ndklon do preferovaného obecného sméru.
Pfiblizné
Volba Priblizné vybird metodu vypoctu pouzitou pro urceni vektoru bo¢niho ndklonu. Jsou k
dispozici dva druhy aproximaci.
Zadny
Neni pouzita zZadnd aproximace.
Vyhladit (lokalné)
Ortogondlni vektory jsou vypocteny na zdkladé rozdéleni lokdlnich sousedicich
ortogonalnich vektord.

Byt vyklonén ve vztahu k bodu doteku

S touto strategii Kontroly osy nastroje miiZzete zadat thel nabéhu k sméru obrabéni a také uhel
vyklonéni na bok sméru obrabéni. Vsechny uhly jsou ve stupnich.
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Byt vyklonén ve vztahu k bodu doteku:

N: normalni vektor;

a =Uhel ndbéhu (v tomto pripadé smérem k X)
B =uhel nabéhu (v tomto pripadé smérem k Y)

Ndabéhovy uhel ke sméru obrabéni

Tento thel (v ilustraci oznac¢eny a) definuje thel ndbéhu/zpozdéni osy néstroje od normaly
povrchu ve sméru fezu drahy ndstroje. Kladné uhly nakloni nastroj vpied ve sméru pohybu
(Ghel nabéhu). Zaporné thly nakloni nastroj vzad, proti sméru pohybu (tithel zpoZzdéni).

+ Nabéhovy uhel je relativni ke sméru fezu.
+  Pri obrdbéni Cik cak se s kazdym novym fezem prevraci orientace nastroje.
+  Pti obrdbéni Jednim smérem se orientace ndstroje nezmeéni.

Uhel naklonu do strany ze sméru fezu:

Tento thel (oznaceny P v ilustraci vyse) definuje velikost bo¢niho ndklonu osy nastroje od
normdly povrchu na zdkladé sméru drahy nastroje. Kladny tthel naklani na levou stranu (ve
sméru pohybu), zdporny tihel nakldni na pravou stranu (ve sméru pohybu).

+ Uhel bo¢niho naklonu je absolutni ke sméru fezu.

+  Pii obrdbéni Cik cak se orientace nastroje s kazdym novym fezem neméni. Nastroj zachovava
svou orientaci podle zadani pro prvni fez.

Spustit nastroj

* O funkci Spustit nastroj

+  Definice oblasti nastroje
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O funkci Spustit nastroj

Tento parametr definuje bod dotyku mezi ndstrojem a fidicim povrchem. Na vybér jsou volby
Automaticky, Na stied, Na radius, Na piedek a V uzivatelem daném bodé. Skute¢ny bod dotyku
zavisi na pouzitém nastroji. Viz Definice oblasti nastroje, kde jsou ilustrace bodt dotyku.

Automaticky:
Volba Automaticky je automaticky rezim. V tomto rezimu urcuje systém, kde se nastroj dotyka
povrchu.

Pokud zmeénite orientaci nastroje, pak bod dotyku povrchu ztistane a bod dotyku na nastroji se
piesune z $picky nastroje na radius nastroje pii zachovani te¢nosti mezi nastrojem a povrchem.

Priklad
V tomto pfikladu je omezujici thel osy néstroje 70 stupnt. Pokud ted nastroj obrabi pod
timto omezenim, systém zvoli parametr "Na stied”. Pokud se nastroj dostane do
limitovanych oblasti, bod dotyku se zméni na radius nastroje. Funkéni ptiklad viz vzorova
soucast Run Tool-Auto_Front-Radius-Center.vnc.

1. Smér pohybu
2. Bod dotyku

(1)

Na stfed:

Pokud je tento parametr nastaven na Na stfed, pak se ¢elo ($pi¢ka) nastroje dotyka bodu dotyku
na povrchu. Pokud se zméni orientace osy nastroje kviili parametrtim vyklonéni, pak je nastroj
vyklonén kolem tohoto bodu $picky. V takovych piipadech nastroj a povrch nejsou déle te¢né a
nastroj poskodi (podieze/podfrézuje) povrch. Aby k tomu nedoslo, zapnéte kontrolu kolize a
nastavte prvni strategii kontroly kolize na Odjet s nastrojem.

Priklad
Zde muzete vidét nastroj neustdle v kontaktu s povrchem ve stfedu. Funk¢ni priklad viz
vzorova soucast Run Tool-Auto Front-Radius-Center.vnc.
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1. Smér pohybu
2. Draha nastroje

Na predek:

Volba Na predek je podobnd, jako Definice oblasti nastroje a vynuti, Ze bod dotyku néstroje bude
na nastroji fixnim bodem. VSechny zmény orientace nastroje jsou provedeny kolem tohoto
oto¢ného bodu a to také zptsobi poskozeni fidicich povrchti. Nastaveni strategie kontroly
kolize je pro spravnou funkci zcela nezbytné.

Priklad
Zde muzete vidét nastroj neustdle v kontaktu s povrchem v ptedni ¢asti. Funkéni piiklad viz
vzorova soucast Run Tool-Auto_Front-Radius-Center.vnc.

1. Smér pohybu

2. Draha nastroje

3. Prednistrana
nastroje

Na radius:

Pokud je tento parametr nastaven Na radius, pak je te¢nost zachovana jako v pfipadé Definice
oblasti néstroje. Rozdil je, Ze pro valcové stopkové frézy neni ¢elo ($picka) ndstroje nikdy
pouzito jako bod dotyku na fidicich plochach.

Priklad
V tomto piikladu mtiZete vidét obrabéni valcovou stopkovou frézou kolem koule. Bez
ohledu na polohu drahy nastroje je bod dotyku nastroje vzdy na radiusu. Funkéni ptiklad viz
vzorova soucast Run Tool-Auto_Front-Radius-Center.vnc.
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1. Smér pohybu
2. Dréha nastroje
3. Radius nastroje

V uZivatelem daném bodé:

MizZete zadat bod dotyku mezi ¢elem ($pi¢kou) néstroje ve smyslu piedni a/nebo bo¢ni
vzdalenosti posunuti. Bod dotyku nastroje je posunut o tuto vzdalenost. Tyto hodnoty jsou
relativni k ndastroji ve stfednim bodu dotyku a sméru drahy nastroje. Kladné hodnoty pro
posunuti do strany posunou nastroj doleva (ve sméru obrabéni). Kladné hodnoty pro posunuti
dopiedu posunou nastroj vpted (ve sméru obrabéni).

Posunuti doptedu:
Tato hodnota posune bod dotyku nastroje ve sméru drahy nastroje. Kladna hodnota ma za
nasledek umisténi bodu dotyku vpied od stfedu vzhledem k sméru drdhy nastroje. Zaporna
hodnota bude mit za nasledek bod dotyku, ktery je za stfedem s ohledem na smér drahy
nastroje. Hodnota vétsi nez radius ndstroje bude mit za nésledek "virtudlni" bod dotyku kdy
nastroj uz nebude v dotyku se soucasti.

Posunuti do strany:

Do strany znamena kolmo nebo pfi¢né na smér pohybu. Kladna hodnota zajisti, Ze od stfedu
Cela nastroje se bo¢ni strana nastroje dostane do dotyku s povrchem.
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Definice oblasti nastroje

Pro kazdy podporovany typ nastroje volba Drahy nastroje “Automaticky, Na stfed, Na radius, Na
piedek” ovlivni jiné body a ¢asti na nastroji. Vysvétleni toho, jak jednotlivé volby ovliviiuji
kontaktni bod, je v nasledujici tabulce.

—
Pokud pouZzivate drazkovaci frézu v 5 osach plynule, r
@ musi mit horni radius stejny jako dolni. S drazkovacimi " ’*
, q 07 Qg . q R1
frézami se pracuje jako se zaoblenymi frézami, pokud ™
. . C . R1=R2
neni horni a dolni radius stejny. J
R2
Nastroj Stied Rédius Piedek

Celni valcova fréza I l \(
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Nastroj Stied Radius Predek

4
44

Celni fréza kulova

Celni fréza se
zaoblenim

Drazkovaci fréza, bez
radiusu

%<

Drdzkovaci fréza,
rohovy radius

Cepova fréza, bez
radiusu J l l
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Nastroj

Cepova fréza, rohovy
radius

Kulova fréza
odleh¢ena

Kuzelova fréza, bez
radiusu

Kuzelova fréza,
rohovy radius

Kuzelova fréza, plny
radius
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Nastroj Stied Radius Predek

IV v

Sraze¢ hran, bez

Srdze¢ hran, roh

Omezeni

Aktivace této volby vdm umoznuje nastavit omezeni sméru pro osu ndstroje. S témito parametry
omezeni mizete ovladat orientaci osy ndstroje po draze nastroje. Dostupné typy omezeni jsou
XZ,YZ, XY a kuzelové.

Limit v XZ

Touto volbou miiZete omezit nastroj na rovinu XZ mezi dvéma ahly.
Uhel b1 nastavuje vychozi parametr omezeni a thel b2 nastavuje
koncovy parametr omezeni. Hodnoty téchto tthld mohou byt v
rozsahu od 9° do 360° a jsou to absolutni hodnoty.

Pfiklad
V tomto prikladu mazete vidét, Ze je minimalni thel omezeni ndstroje b1 = 30 stupnid a
maximalni thel b2 = 120 stupnd.
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Limit v YZ

Touto volbou miiZete omezit nastroj na rovinu YZ mezi dvéma thly.
Uhel a1 nastavuje vychozi parametr omezeni a tihel a2 nastavuje
koncovy parametr omezeni. Hodnoty téchto tthld mohou byt v
rozsahu od 0° do 360° a jsou to absolutni hodnoty.

Pfiklad
V tomto prikladu mizete vidét, Ze je minimalni thel omezeni nastroje a1 = 40 stupnt a
maximalni thel a2 = 95 stupniti. MiZete pouzit jakykoliv thel od © do 360 degrees.

Touto volbou mtiZete omezit nastroj na rovinu XY mezi dvéma thly.
Uhel c1 nastavuje vychozi parametr omezeni a thel c2 nastavuje
koncovy parametr omezeni. Hodnoty téchto tthld mohou byt v
rozsahu od 0° do 360° a jsou to absolutni hodnoty.
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Priklad
V tomto prikladu mtzete vidét, Ze je minimalni thel omezeni néstroje c1 = 40 stupnt a
maximalni tthel c2 = 95 stupnd. Mazete pouzit jakykoliv thel od © do 360 degrees.

Pouzijte tuto volbu pro omezeni ndstroje mezi dvémi thly se zacatkem od
normalniho vektoru fezu drdhy ndstroje. Jinymi slovy, pfedstavte si dva
kuzely s rGznymi vrcholovymi thly, w1 a w2. Smér osy nastroje bude
vynucen mezi témito dvéma kuzely. Orientace kuZelt zavisi na nastaveni
osy kuzelu. MtiZete nastavit orientaci na sméry X, Y nebo Z, nebo na
v * uZivatelem definovany smér. Pokud je osou vaseho kuzelu pfimka, pak
Y mulZete pouZit X Osa pro piimky rovnobézné s X nebo Y osa pro piimky

- rovnobézné s Y, nebo Z osa pro pfimky rovnobézné s Z, nebo UzZivatelem

definovany smér pro primky rovnobézné s prvkem vybranym v pracovnim

prostoru pomoci vybérového tlacitka ([...]). Hodnoty téchto thld mohou byt v rozsahu od 0° do
360° a jsou to relativni hodnoty.

Pokud je vase draha nastroje vztazena k vodici kiivce, naptiklad kdyz pouzivate strategii Kolmo
do krivky, mZete nastavit osu ndstroje na Pouzit dynamické vedeni kfivkou. Pak miiZete omezit osu
nastroje po této kiivce a jeji draze nastroje.

Ukazkovy priklad jak to funguje
Dole je zakfiveny valec pouZzivajici $ablonu drahy ndstroje Rovnobézné fezy. Generované
pohyby drdhy nastroje jsou konstantni rovnobézné tfezy. Volba omezeni je Pouzit dynamické
vedeni kfivkou.
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1. Vedouci krivka
2. Rovnobéiné
fezy

Pro lepsi viditelnost bude jedna polovina odfiznuta a provedeme jeden nahodny fez. Rez si
piedstavte jako rovinu.

1. Rovina fezu

Ted vezmeme nahodny bod drahy nastroje na povrchu a rovinu. Z tohoto bodu vytvoiime
piimku kolmou na rovinu fezu.
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—0
(1]
1. Primka kolma
k roviné rezu
2. Bod drahy
nastroje

Od této normadly se rozeviou omezujici thly. w1 je vnitini limitni thel a w2 je vnéjsi limitni
thel. Kterym smérem se vykloni zavisi na strategii osy ndstroje. Kone¢né na tomto ptikladu
muiZete vidét rozsah, v kterém se ndstroj maze naklanét.

Rozsah omezujiciho tthlu Rozsah omezeni

Priklad
Toto je typicka ukdzka frézovani potrubi. Vidite vodici kiivku prochazejici potrubim.
Sablona drahy nastroje je nastavena na "kolmo ke kiivce", coZ vytvofi rovnobézné fezy
kiivkou. S dynamickym nastavenim omezeni mtiZete nyni ndstroj omezit mezi thly a
zabranit kolizim, napftiklad, bez aktivované kontroly kolizi.
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1. Vedouci
krivka

2. Rezy

3. Normala
povrchu
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Zalozka Kontrola kolize

Modul 5 os plynule nabizi vykonné funkce pro kontrolu kolizi, které vam vyraznym zptisobem
umoziiuji nastavit, co a jak ma byt kontrolovano. Pro vét$inu strategii (vyjimky jsou uvedeny
nize*) mizZete nastavit az ¢tyfi zcela odlisné zpisoby kontroly kolize (sloupec Stav) s riznymi
parametry, véetné toho, které ¢asti nastroje a drzaku jsou kontrolovany (sloupec Kontrola), jak se
maji ndstroje pohybovat, aby se vyhnuly kolizi (sloupec Strategie a parametry) a které plochy maji
byt pouzity pro fizeni kolizi (sloupec Geometrie).

* — Nékteré kalkulace pro zvlastni nabizi zjednodusené rozhrani s mensim poctem ovladacich
prvka: Viz “Zalozka Kontrola kolize pro Swarf obrdbéni” na strané 99 nebo ptirucka pro
MultiBlade pro 5 os plynule nebo 5 o0sé obrdbéni portu.

Tlacitka v dolni casti strany Kontrola kolize — Zbyvajici kolize, Bezpecnostni vzdalenosti pro casti
nastroje a Pokrocily — otevira dialog pro zadani ikont pro zpracovani kolizi, nastaveni
bezpecnostnich vzdalenosti nastroje a drzaku a pro nastaveni specialnich parametrti.

Proces #1 Ikona 5-osé parametry H=E
eni | Drahy plochy I Kortrola osy néstroje | Kontrola kolize | Propojeni | Hubowvéni | Pom
[ © 4
(1 (2] 4
Stav Kortrola Strategie a parametry Geometrie
Reznd  DFik  Abor  Holder
Gast
] O [ [\u"_l;liezd nastroje podél osp nastroje v] Ridict plachy E]
K.ontrolni’ plochy [#1]
1 @QD ﬁ
] ] [F'Fesunout nistroj pryd v] Ridicf plachy E]
Kontrolni plachy [#2]
z [Vyieti nastoje v uZivatelem definovaném sn + ]E]
[ [Naklonit nastroj ven & max. uhlem v] Ridict plachy E]
" - K.ontralni plochy [#3)
3 [ Pouiit uhiy fidict, zpozdini 2 naklanu -
] ] [F'Fesunout néstroj prod v] Ridicf plachy D
K.ontrolni’ plochy (#4)
4 [Vyieti po piimnce dotyku néstioje v]
Zhyvajici kolize | Bezp. vzd. pro éasti nastroje | Pokroily |

* Stav, dale
+  “Kontrola” na strané 227
+  “Strategie a parametry ” na strané 227

*  “Geometrie” na strané 245
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+  Volitelné polozky nastaveni kontroly kolize:
0 “Zbyvajici kolize” na strané 245
o “Bezpecnostni vzdalenosti pro ¢asti ndstroje” na strané 247

o “Tlacitko Pokrodily pro Kontrolu kolize” na strané 248

Stav

Mizete vytvorit az ¢tyfi rizné kombinace nastaveni, kde kazda kombinace je tvofena
nastavenim komponent nastroje (sloupec Kontrola), strategii zamezeni kolizim (sloupec Strategie
a parametry) a plochami (Geometrie). Ve sloupci Stav urc¢uje zatrhavaci policka, zda je aktivovana
nebo deaktivovana odpovidajici kombinace provétovani kolizi.

Cisla jsou pouhym oznacenim, bez zaddného ¢iselného nebo posloupného vyznamu. Mtzete
napiiklad deaktivovat kombinace 2 a 4 a nechat aktivované 1 a 3, nebo mtiZete nechat vSechny
kombinace deaktivované kromé 3.

Kontrola

Tato volba definuje, které ¢asti nastroje nebo drzdku ndstroje budou pouzity pro vypocty
kontroly kolizi. MiiZete vybrat jeden nebo vsechny c¢tyfti volby, v jakékoliv kombinaci:

+  Reznéa &ast: délka nastroje smérem doldi, po $pi¢ku nastroje. Pro nastroje, pouzité v 5 osach
plynule, musi byt délka fezné ¢asti mensi nebo rovna hodnoté Délka mimo drzak (nazyvané
také “délka vylozeni”) — kdyz je délka fezné casti vétsi, nez délka vylozené, nebude kontrola
kolize spravné detekovat kolize drzdku nastroje.

+  Drik, nazyvany také stopka nebo neobrabéjici ¢ast nastroje
*  Predek drzaku, nékdy nazyvany trn
+  Zadek drzéku (nékdy nazyvany jednoduse drzdk ndstroje).

Kromé toho mutzete doplnit bezpe¢nostni vzdalenosti zakladnich rozméra pro drik, predek
drzaku a zadek drzdku. Pro vice informaci viz “Bezpe¢nostni vzdalenosti pro ¢asti nastroje” na
strané 247.

Strategie a parametry

Strategie kontroly kolize fidi proces vyjizdéni a popisuji pohyb a naklanéni néstroje tak, aby
nedochdzelo ke kolizim. V nabidce je pét hlavnich strategii a prvni tfi z téchto péti jsou
modifikovany podstrategiemi:

+ Hlavni strategie 1: Odjet s nastrojem
Viz Odjet s nastrojem, dale.

227



Zalozka Kontrola kolize

* Hlavni strategie 2: Vyklonit nastroj
Podstrategie: Poufzit Ghel fidici/zpozdéni, Pouzit bo¢ni uhel naklonu, Automaticky
Viz “Vyklonit nastroj” na strané 234.

+ Hlavni strategie 3: Ofiznout a prepsat propojeni
Podstrategie: Ofiznout jen kolize, Ofiznut drahu nastroje po prvni kolizi, ..., Ofiznut drahu nastroje

po posledni kolizi

Viz “Ofiznout a piepsat propojeni” na strané 243.

+ Hlavni strategie 4: Zastavit vypocet drahy
Viz “Zastavit vypocet drahy” na strané 244.

+ Hlavni strategie 5: Hlasit kolize
Viz “Hlasit kolize” na strané 245.

Odjet s nastrojem

&

Je-li zvolena strategie kontroly kolize Odjet s nastrojem, systém zabrani
kolizim odjetim s nastrojem. Vyslednd draha nastroje bude bez kolizi.
Jakmile drdaha nastroje narazi na misto s kolizi, vyjede s nastrojem ve
sméru osy nastroje od mista s kolizi do uzivatelem zadané vzdalenosti,
pak vykond propojovaci pohyb (pfimku) do mista, kde mtize drdha
nastroje pokracovat po vyhnuti se mistu s kolizi.

Priklad

Zde muzete vidét nastroj vyjizdéjici ve sméru osy nastroje. Oteviete soubor Gouge Check
Strategy-Retract Along Tool Axis.vnc, kde je funkéni priklad.

1. Ridici plocha

2. Kontrolni

plocha

Osa nastroje

4. Vzdalenost
vyjeti

w
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Pokrocilé volby pro Odjet s nastrojem + Podél osy nastroje

Pro pristup k nasledujicim volbam nastavte podstrategii na Podél osy nastroje a kliknéte na
tlacitko Pokrocily umisténé hned pod rozbalovacim menu podstrategii.

V pfipadé potieby spustit nastroj doll
Tuto volbu lze pouzit pro promitnuti drahy nastroje z fidici plochy na kontrolni plochu.

Odstranit oblasti, kde spusténi selze
Tato volba odstrani oblasti z drahy ndstroje, kde se nastroj nebude dotykat kontrolni plochy
nebo kde bude kolize.

Hladké odjezdy / Hladka vzdalenost
Tato volba vam umoznuje zadat vzdalenost Hladké vzdalenosti. Nahlé odjezdy nastroje budou
vyhlazeny o tuto vzdalenost.

Pokrocilé volby pro Odjet s nastrojem + Jiné podstrategie

Pro pfistup o ndasledujicim volbam kliknéte na tlac¢itko Pokrocily umisténé hned pod
rozbalovacim menu podstrategii.

Promitnout nastroj na smér, kdykoliv je potfeba
Tuto volbu lze pouZit pro promitnuti drahy nastroje ve sméru vybraném jako podstrategie.
Zaskrtnuti tohoto policka zptistupni nasledujici zaskrtavaci policka.

Vyjet s nastrojem vné kde to je nutné
Tato volba vdm umozniuje zadat maximalni vzdalenost ven, o kterou lze nastroj posunout
v ptipadé potieby.

Posunout nastroj dovnitf kde to je nutné
Tato volba vdm umozniuje zadat maximalni vzdalenost dovnitf, o kterou Ize nastroj
posunout v pfipadé potieby.

Odebrat oblasti, kde selhalo promitnuti nastroje
Tato volba vdm umoznuje urcit, zda oblasti, kde nelze néastroj promitnout podle pokynt,
maji byt odebrany.

Obratit
Tato volba obrati smér promitnuti.
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Podstrategie Odjet s nastrojem

Strategie Odjet s nastrojem ma
fadu podstrategii urcujicich,
jak ma nastroj odjet. Tyto
volby mohou byt seskupeny
do nékolika kategorii; Viz
Odjet s nastrojem podél X, Y
nebo Z dale, “Odjet s
nastrojem podél normaly
povrchu” na strané 231, “Odjet
s nastrojem pry¢ z pocatku”
na strané 231, “Odjet s
nastrojem podél stiedu
obrabéni” na strané 232,
“Odjet s nastrojem podél
uzivatelem definovaného
sméru” na strané 233, “Vyjeti
po pfimce dotyku ndstroje” na
strané 233 a “Odjet s
nastrojem podél roviny” na
strané 233.

Pro kazdou volbu jsou k
dispozici dalsi nastaveni pfes
tlacitko Pokrocily; viz
“Pokrocilé volby pro Odjet s
nastrojem” na strané 233.

Podél osy ndstroje

Podél osy nastroje
Podél +2

Podél roviny XY

Podél roviny XZ

Podél roviny Y7

Fodél -2

Podél +¥

Fodél -

Podél +v

Paodél -

Podél normaly povrchu
Pryc z pocatku

Podél stfedu obrabéni
Podél volby v roving XY
Podél volby v roving X2
Podél volby v roving ¥z
Podél uziv, def. sméru
Podél kontakini primky
Podél roviny nastroje

Odjet s nastrojem podél X, Y nebo Z

Tyto podstrategie ovladaji smér, kterym nastroj odjede od kontrolni a fidici plochy. Pti vyjizdéni
nastroj vzdy pouZziva nejkratsi vzdalenost kolem kontrolniho povrchu. S touto volbou se nastroj
pohybuje od zjisténého kolizniho bodu pouze ve vybraném sméru vyjezdu.

K dispozici jsou vyjezdy ve sméru +X, -X,+Y, -Y, +Z a -Z, v roviné XY, XZ a YZ a také
optimalizované v XY, XZ a YZ. Pro optimalizované volby je misto povrchovych normal v kazdém
bodu nejdfive posouzena celd kontura a pak je generovan ofset podle radiusu nastroje. Pak se
najede v nejblizsim sméru k ofsetu ptivodni kontury. Zdmérem je eliminovat efekt vnitinich
roht na normalu povrchu pfi pouziti roviny XY.

Priklad
Zde je zjisténa kolize. Pokud vyberete Vyjezd nastroje v —X ovlivnéné body drahy nastroje budou
odsunuty pouze ve sméru -X dokud neskonc¢i kontrolni povrch a ndstroj mtize projet.
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Ridici plocha
Kontrolni plocha
Smér X

Body staré drahy
nastroje

5. Body nové drahy
nastroje

PONPE

Odjet s nastrojem podél normaly povrchu

Pokud zvolite tuto volbu, nastroj vzdy vyjede ve sméru normadly Fidici plochy.

Priklad

Jak mizZete na tomto piikladu vidét, kazdy vektor drahy nastroje ma stejny smér jako normala
povrchu. Oteviete soubor Gouge Check Strategy-Retract Along Tool Axis.vnc, kde je
funkéni priklad.

1. Normadla povrchu
2. Osa nastroje

Odjet s nastrojem pryc z pocatku

S touto volbou nastroj vzdy vyjizdi pry¢ od pocatku. To znamen4, Ze vektor je vytvofen se
zac¢atkem v pocatku a bude prochdazet polohou néstroje. Ve sméru tohoto vektoru pak bude i

vyjeti.
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Tato volba funguje dobte pokud je pocatek soustiedny s kouli. Pokud je ovSem
pocatek v bodu na rovinné soucasti a kontrolni povrch neni blizko pocatku, pak
vektor z po¢atku k poloze nastroje mtze zptsobit kolizi (podiezani).

Priklad
Zde muzete vidét vyjeti nastroje nikoliv podél normal povrchu, ale od pocatku. Oteviete soubor
Gouge Check Strategy-Retract Along Tool Axis.vnc, kde je funkéni priklad.

1. Normala povrchu
2. Osa nastroje
3. Pocatek

Odjet s nastrojem podél stredu obrabéni

Tato volba kontroly kolize je idealni pro frézovani trubek. Aby nedoslo ke kolizi, bude nastroj
odjizdét do stiedu fezu. Stied fezu je stiedovy bod aktudlniho fezu.

Priklad

V tomto ptikladu vidime frézovani priichozi trubky. Zeleny tidici povrch je obrabén
rovnobéznymi fezy v z. Cerveny povrch je kontrolni povrch. S aktivovanou kontrolou kolizi
nastroj odjizdi po kontrolnim povrchu ke stiedu fezu. Oteviete soubor Gouge Check
Strategy - Moving Tool Away - Retract Tool To Cut Center.vnc, kde najdete
funkéni priklad.
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Ridici plocha
Kontrolni plocha
Draha nastroje
Stred fezu

PONPE

° o
Odjet s nastrojem podél uzivatelem definovaného sméru

Tim vyjede nastroj v ur¢eném sméru. MiiZete vybrat vektor nebo geometrii, ktera definuje
vektor.

Vyjeti po primce dotyku nastroje

Tato volba kontroly kolize se hodi pro kuzelovité ndstroje. Vyjede s nastrojem ve sméru jeho
piimky dotyku s fidicimi plochami. Pro kuzelovité nastroje je smér vyjeti ve sméru uhlu kuzelu.

Odjet s nastrojem podél roviny

Tato volba kontroly kolize zabrani kolizim pfi sou¢asném zachovani orientace nastroje a vysky.

Pokrocilé volby pro Odjet s nastrojem
Tlac¢itko Pokrocily vam zptistupriuje dalsi volby vyjizdéni.

Promitnout nastroj na smér, kdykoliv je potieba
Aktivace této volby promitne ndstroj z jeho polohy ve sméru, vybraném v Podstrategie Odjet s
nastrojem. S timto zatrhavacim polickem aktivovanym jsou k dispozici dalsi volby.

Posunout nastroj vné, kde je to nutné / Max vzdalenost vné
Nastroj vyjede nahoru o tuto vzdalenost. Pokud tato volba neni pouzita, bude maximalni
vzdalenost povazovana za nekonecnou.
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Posunout nastroj dovnit¥, kde je to nutné / Max. vzdalenost dovnitf
Nastroj zajede dovnitf o tuto vzdalenost.

Odebrat oblasti, kde selhalo promitnuti nastroje
Tato volba odebere oblasti, kde je promitnuti ndstroje nekone¢né nebo kde se promitnuti

nezdafilo.

Obratit
Tato volba obrati smér promitnuti.

Vyklonit nastroj

Je-li zvolena strategie kontroly kolize Vyklonit nastroj, systém zabrani
kolizim vyklonénim nastroje smérem od plochy. Metody vyklonéni
vyzaduji zadani sady nastaveni: Viz Pouzit uhel fidici/zpozdéni nize,
Pouzit bo¢ni thel ndklonu ” nebo “Automaticky” na strané 236. VSechny
hodnoty jsou relativni thly ve stupnich.

Prvni dva zp@soby maji omezenou skupinu parametrt. Tieti metoda ma
rozsahlou skupinu parametri; viz “Automaticky” na strané 236.

Kdyz je aktivovano zatrhavaci policko Vyhlazeni, jsou k dispozici dalsi
volby; viz “Vyhlazeni thlu bo¢niho vyklonéni” na strané 23s.

Pro zvlastni piipad modifikdtoru operace Konverze 5 osé drahy nastroje
je k dispozici ¢tvrta volba se svou vlastni skupinou parametri; viz
“Pokrocilé volby pro strategii prevence kolizi pfi ptfevodu z 3 os na 5 os”
na strané 241.

+  Kontrola kolize vyZzaduje mnoho vypocetniho ¢asu. Nejlepsi je pouzit omezujici
@ thly a uhly ndklonu, atd. pro vytvoreni drahy nastroje bez kolizi a pak pouzit
jednu nebo vic strategii kontroly kolizi a volbu Zprava zbyvajicich kolizi pro
zajisténi toho, Ze uz opravdu zadné kolize nenastdvaji.

+ Stdle je mozné, Ze dojde ke kolizim s nastroje i kdyz je pro nastroj aktivovana
kompletni kontrola kolizi. To se miiZe stat pokud je zde kolize ke které dochazi
mezi body drahy nastroje, tedy kolize, které lezi mezi hodnotou Maximalni krok

@ Uhlu. Jako pfiklad méjme operaci, kde se nastroj naklani pry¢ s maximalnim
krokem thlu nastavenym na 3°. Pokud dojde ke kolizi v téchto 3°, kontrola
kolizi to nemusi zaznamenat. To lze napravit pouzitim mensi hodnoty pro
maximalni krok thlu.

Pouzit Uhel fidici/zpozdéni
Tato volba nakloni nastroj dopfedu nebo dozadu, relativné ke sméru fezu. Kladné ahly nakloni
nastroj doptedu, zaporné dozadu.
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Pouzit bo¢ni thel ndklonu
Tato volba naklani ndstroj na bok, relativné ke sméru fezu. Kladné uhly naklani nastroj vlevo,
zaporné vpravo.

Parametry pro Vyklonit nastroj + Pouzit uhel Fidici/zpoZdéni nebo
Pouzit bocni uhel naklonu

Maximalni Ghel vyklonéni
Jako Maximalni Ghel vyklonéni mazete zadavat thly v rozsahu ©° az 180°.
Minimalni Ghel vyklonéni
Jako Minimalni Ghel vyklonéni mtiZzete zadavat thly v rozsahu -180° az ©°.
Uhel hibetu
Jako Uhel htbetu miizete zadat minimalni vzdalenost mezi tthlem a kontrolni plochou.
Vzdalenost je vyjadiena tthlem otevieni mezi dotykovym bodem plochy, bodem na nastroji,

ktery se dotyka kontrolni plochy a bodem dotyku na kontrolnich plose, ktery se dotyka
nastroje. Uhel hibetu mtiZe byt pouZit na bok nastroje a ptedni plochu nastroje.

n

Vyhlazeni uhlu boc¢niho vyklonéni

Vyhlazeni

U jinych podstrategii nez Automaticky, miiZete zvolit zaskrtavaci policko Vyhlazeni a zadejte
parametry vyhlazeni.
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Vyhlazenf = B
Wyhlazeni

Min. 5

Vyhlazeni ahld vyklonéni
Max, 15
Min, 2

Vyhlazeni otodnych dhid
Manc., 5

Rotatni osa Ufivatelemn definovana

[]vzdélenost propojeni 0

Pokud nepouZijete Vzdalenost propojeni, miizete zadat minimalni a maximalni hodnoty ahla
ndklonu a oto¢nych uhla. Pokud zvolite Vzdalenost propojeni, miizete zadat, jak daleko bude
vyhlazeni provedeno. V kazdém piipadé miizete pro Rotacni osu zadat osu X, Y nebo Z, nebo
vami definovanou osu.

Automaticky

Kdyz zvolite podstrategii Automaticky, systém rozhoduje, zda ma ptedejit kolizim ndklonem od
osy otaceni, oto¢enim kolem osy otdceni, ndklonem ve sméru thlu ndbéhu, naklonem v bo¢nim
thlu nebo kombinaci. Vy urcite, zda ma byt preferovano naklanéni, otaceni nebo ani jedno z
toho, a budete definovat osu otaceni.
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Roziifené volby automatického vyklanénf = E3
Vyklonéni Relativné k rotaéni ose W
Rotadni osa Z Osa ~

Min. Max.,
Uhel néklonu -90 80
Uhel vyklonéni rotaini osy -90 80
Preference Rovnomérne wykl, W

MiizZete nastavit tthlovy rozsah v kterém systém bude osy naklanét. Volba pfijima hodnoty pro
nabéh/zpozdéni v rozsahu minimdlné -9o° az maximalné +9o°. Pro bo¢ni naklon je minimum o°
a maximum 180°.

Jak to funguje:
Nastroj, pohybujici se po své draze narazi na kontrolni povrch. Systém kontroly kolize ted
zacne pocitat feSeni.

Systém generuje dva kuZely se za¢atkem v bodu dréhy ndstroje. Uhly téchto kuZeld jsou
definovany vami nastavenymi thly. Nejdfive je vypo¢ten minimdlni thel pro naklonéni do
boku sméru fezu a pak je vypocten maximalni thel.
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Pak je vypocteno minimalni thlové rozpéti ve sméru fezu a po ném maximalni.

Vysledkem mtize byt naklonéni pouze jednim smérem nebo kombinace naklonéni v obou
smérech.

4 ré

Automatické vyklanéni

Pokrocilé parametry pro vyklonéni ndastroje

Toto zlep$eni dava uzivateli mnohem vét$i moznost fizeni algoritmu, ktery pouzivd systém
generovani 5 osé drahy ndstroje pro vypocteni prislusné drahy nastroje. V piipadech, kdy dojde
ke kolizi, mtiZze byt nastroj vyklonén od polohy kolize.

Potencidlni vstupy mohou byt seskupeny do péti podkategorii: Viz Rozsah vyklanéni nize,
“Omezeni: Preference” na strané 239, “Omezeni: Parametry” na strané 240, “Kvalita” na
strané 241 a “Mezi segmenty” na strané 241. Dohromady mohou tyto podkategorie poskytnout
strukturovanou skupinu priorit pro sdéleni vasich pfani algoritmu.
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Automaticke vyklanéni
R ozzatk wyklanéni

FiriirniLirn 1] [ 30

Omezeni

| Priblizit ze wichozi onentaci nastroje

| Respektovat imity ahlu ozy nastroje u sméru re...
| Udriovat osu nastroje tak vertik lné, jak je mo... =
| Minimalizovat pohyby ratachi osy
| Minimalizovat naklory osy

Wichozi limit orientace 10

1. Rozsah vyklanéni
Smér fezu Mir, -390 baw, 90 2. Omezeni: Preference
. ) 3. Omezeni: Parametr
Pewné oza Fatatni oza M aklonit ozu .Z ! y
4. Kvalita
Fovalita 5. Mezi segmenty
M asirnalni krak, dhiu 3
Vybladit  Min ] Max

ezl zegmenty

o | Zkopitovat predchoz Fedeni
o | Maklonit nekolidujici segmenty

o | Zachovat orientaci pies mezeny mend ne: 0

| Rozdélit dliauhé kontury po délze a0

v ré

Rozsah vyklanéni

Zadejte pozadované minimalni a maximalni vyklonéni (ze strany na stranu). To je doménou pro
hledani feSeni: mimo zadanou doménu nebude provadéno zadné hledani feseni. Pokud zadate
hodnotu Minimum nebo Maximum, bude v obrazku napravo doména vyznacena jako zluté
vystinovana oblast.

Omezeni: Preference

v

Horni ¢ast oblasti Omezeni nabizi sefazenou posloupnost preferenci: mizete vybrat az pét
zatrhavacich policek a aktivovat tim odpovidajici preference. Aktivovani preference pozada
algoritmus,aby pouzil vase zadani, bude-li to mozné, ale pokud se to nezdafi, je volba
ignorovana a vyhledano feseni.
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Mizete upravit poradi, v kterém jsou preference pouzity. Posunout polozku v seznamu nahoru
nebo dolti mizete tim, Ze na ni kliknete, zvyraznite ji tak a pak kliknete na sipku dol nebo
nahoru napravo od seznamu.

Pét preferenci omezeni je popsano dale v jejich vychozim potadi.

PribliZit se vychozi orientaci nastroje

Tato preference pozada algoritmus o omezeni doménu vyhledavani na zadany tihel kolem
aktudlni orientace nastroje. Ve vychozim nastaveni je to zapnuto a v seznamu umisténo zcela
nahofte.

Respektovat limity hlu osy nastroje u sméru fezu
Tato preference pozada algoritmus o respektovani thlového omezeni zadaného ve sméru fezu.
Ve vychozim nastaveni je tato preference vypnuta.

UdrZovat osu nastroje tak vertikalné, jak je mozné
Tato preference pozada algoritmus, aby udrzoval nastroj co nejblize ose Z. Ve vychozim
nastaveni je vypnuto.

Minimalizovat pohyby rotacni osy
Tato preference pozada algoritmus, aby co nejvice minimalizoval rota¢ni pohyby. Ve vychozim
nastaveni je zapnuto.

Minimalizovat naklony osy
Tato preference pozada algoritmus, aby co nejvice minimalizoval ndklony. Ve vychozim
nastaveni je to zapnuto a v seznamu umisténo na konci.

Omezeni: Parametry

Vychozi limit orientace

Reseni tihlu naklonu je vyhledavano v kuzelu kolem vychozi orientace bez prekroc¢eni
minimdlnich a maximalnich hodnota ndklonu kolem osy Z. Vsimnéte si, Ze vychozi limit
orientace se aktivuje, kdyz je zatrzena preference "Pfiblizit se vychozi orientaci nastroj”.

Pokud je tato volba zapnuta a zaddna velikost thlu, pak se systém pokusi pouzit kontrolu osy
nastroje definovanou v zaloZce Kontrola osy nastroje. (Naptiklad Vyklanét skrz bod.) Pak mtize byt
zadouci provéfit kolize pti pohybu néstroje a nechat systém pouzit pavodni orientaci osy
nastroje pro kazdy bod (v tomto piiklady vypoc¢teny v bodé) a umoznit odchylku thlu pro
vyfeseni kolizi. Algoritmus se pokusi vytvofit bezkolizni drdhu néstroje v rozsahu ahlu vychylky,
ktery zde zadate.

Smér fezu
Zadejte pozadovany minimdlni a maximalni dovoleny thel (vpted a vzad nebo nabéh/zpozdéni.)

Pevna osa

Muizete volitelné zafixovat ur¢enou osu (nebo os), pokud je k dispozici feSeni. Mtizete pouZit
dvé volby zafixovani, Naklonit osu, Rotacni osa nebo oboje. Pamatujte, Ze zafixovani jakékoliv osy
vyfadi moznost zménit poradi preferenci omezeni.
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Kvalita

Maximalni krok Ghlu
Maximalni krok tthlu predstavuje presnost, pouzitou pro vyhledani feseni. Zadejte hodnotu
mens$i, nez minimalni bezkolizni thel domény.

Vyhladit
Posuvnik sméfuje algoritmus ke kompenzaci smérem k minimalizaci korekci v draze nastroje
(Min) nebo smérem k dosazené hladsi drahy nastroje (Max).

Mezi segmenty

Zkopirovat predchozi reSeni

Kvali optimalizaci se algoritmus pokusi zkopirovat piedchozi feseni do aktualniho feseni.
Pokud se to nezdafi, algoritmus se pokusi najit spravné feseni a pfedchozi feSeni nebude
pouzito. Tento parametr definuje zda by méla byt pouZita posledni orientace z ptedchozi
kontury pro prvni orientaci stavajici kontury. Pokud je tato volba aktivovana, systém se pokusi
ucinit orientaci nastroje spojitou pfi spojeni dvou kontur. Orientace, ziskana z piedchozi
kontury, bude pouzita na stavajici konturu a pouze v pfipadé kolize s pfedchozi orientaci, bude
ignorovana a vypoctena bude nova.

Naklonit nekolidujici segmenty
Algoritmus bude pouzit na kontury, které viibec nekoliduji.

Zachovat orientaci pres segmenty mensi nez

Algoritmus se pokusi u¢init orientaci osy nastroje spojitou mezi dvéma nasledujicimi
konturami. Tento parametr definuje minimalni dovolenou vzdalenost od posledniho bodu
predchozi kontury k prvnimu bodu stavajici kontury, aby byla zachovdna spojita orientace
nastroje. Pokud feknéme vzdalenost od dalsiho fezu mensi nez tato hodnota, nastroj svou
orientaci nezméni. Pokud je vzdalenost vétsi, orientace nastroje bude pfehodnocena.

Rozdélit druhé kontury po délce

Kontura bude pfislusné rozdélena a algoritmus bude pouzit na vSechny subkontury. Tato volba
bude dostupna pouze, pokud bude aktivovana volba Zachovat orientaci pres segmenty mensi nez.
Systém miiZe mit potize pii hledani jednoho feseni pro naklonéni nastroje pokud mame dlouhy,
samostatny tvar kontury, ktery definuje drahu nastroje. Tato volba tvar rozdéli do sekci nebo
sub-kontur, kazdy z nich bude mit vlastni thel ndklonu.

Protoze je kazdy tvar odli$ny, je obtizné doporucit konkrétni hodnotu. Mtzete se pokusit najit
jiné hodnoty a docilit funkéniho vysledku.

Pokrocilé volby pro strategii prevence kolizi pfi prevodu z 3 os na 5
oS
Je-li pouzit modifikator operace Konverzi 5 osé drahy nastroje, je v nékterych ptipadech k

dispozici i volba Pfevod 3 os na 5 os. To vam umoziiuje pfevést 3 osou vstupni dradhu néstroje na 5
osou drdahu nastroje, s kompletni provérkou kolizi. Protoze automatické naklanéni zajistuje
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kompenzaci pro drzadk nastroje, umoznuje vam tato volba pouzit 3 osou drdhu néstroje s
mnohem krat$im ndstrojem.

Soudasti z vi0.1 a v10.3 mohou obsahovat modifikatory operace, které pouzivaly nekompatibilni
kombinaci voleb pro “Osa nastroje se bude...” na zdlozce Kontrola osy nastroje. Pokud je takova
soucast oteviena v aktudlni verzi, zobrazi se chybova zprava a nastaveni se zméni na
kompatibilni.

Konverze 5 osé drahy néstroje se chova, jako kdyz je nastroj kulova fréza bez
ohledu na skute¢ny ndstroj pouzity pro generovani vstupni drahy nastroje. Je to
kvali tomu, Ze konverze drahy nastroje mtize modelovat polohu nastroje pouze s
pouzitim vstupni drahy ndstroje a radiusu nastroje. Proto je pouzit bod dotyku
$picky nastroje pro vypocet stiedu virtualniho nastroje a kolem tohoto

@ vypocteného stfedu se ndstroj pak naklani.

Pokud ma skute¢ny ndstroj vétsi primeér nez nastroj, ktery byl pouzit pro
vytvofeni vstupni drahy nastroje, dojde ke kolizi s cilovych povrchem. Pokud je
skute¢ny nastroj mensi nez nastroj vstupni drahy nastroje, nedosdhne na cilovy
povrch a nevznikne zadny bod dotyku.

Tlacitko Parametry otevie dialog, ktery nabizi nasledujici.

Maximalni ahel vyklonéni
Maximalni odchylka, dovolena pro hledani feseni.

\_L_ ™
Uhel naklonu néstroje nikdy nepiekro¢i zde zadanou hodnotu. Pokud je
jedinou moznosti pro zabranéni kolize pfekroceni tohoto thlu, pak bude
draha nastroje ofiznuta.

Na obrazku ukazuje zeleny uhel dovoleny tihel ndklonu; ¢erveny
znazornuje, Ze nastroj tento uhel ptekracuje.

Pozadovany thel ndklonu
Umoznuje vam nastavit preferovany thel ndklonu pro zabranéni kolizim.

Tento tihel bude pouzit i kdyz by mélo dojit k malé odchylce, ale neni to
maximalni dovolend hodnota. Pokud neni zde nastaveny tithel dostate¢ny
pro zabranéni kolizi, pak se mtiZe nastroj naklonit i za tento thel.

Na obrazku ukazuji zelené orientac¢ni piimky pozadovany uhel ndklonu i
tehdy, kdy by mensi thel ndklonu zabranil kolizi. Cervena pfimka ukazuje
nastroj, kterému je dovoleno prekrocit pozadovany tihel naklonu.

Naklon pro bezkolizni oblasti

Pokud je toto zatrhavaci poli¢ko aktivovano, systém se nepokusi zachovat
thel naklonu 0. Misto toho bude nastroj téméf neustdle plynule

naklanét — od zacatku drahy nastroje na konec a od jedné kolizni oblasti
do dalsi.
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Postupné vyklanéni pouze pfi spojeni

Pokud je toto zatrhavaci policko aktivovano, z@istane orientace nastroje
béhem najizdéni a vyjizdéni neménnd. Zména orientace probéhne pouze
béhem spojovacich pohybd, jak je vidét v levé ¢asti obrazku.

Pokud neni zatrhavaci policka aktivovano, zména orientace nastroje mize
nastat béhem najizdéni, vyjizdéni a spojovacich pohybt.

Ofiznout a prepsat propojeni

Pokud je zvolena strategie kontroly kolize Ofiznout a pfepsat propojeni,
systém ofizne drahu nastroje pti detekci kolize. Misto posunuti nebo
preorientovani nastroje pfi detekci kolize s kontrolni plochou, budou
pozice drahy nastroje, které kolizi zptisobuji, odstranény (ofiznuty).
——— Obrabéni bude pokracovat do té miry, jak bude mozné.

Volba Tlaéitko Pokrocily pro Kontrolu kolize by méla byt pouZita spolu s
touto volbou.

Tlacitko Pokrocily otevie dialog, ktery nabizi nasledujici.

Neorezavat drahu nastroje
S touto volbou bude vytvorena celd drdha nastroje.

Ofiznout drahu nastroje po prvni kolizi
Tato volba necha nastat prvni kolizi a pak zastavi.

Orfiznout drahu nastroje pred posledni kolizi
Tato volba vytvoii celou drahu nastroje az pied posledni kolizi.

Orfiznout drahu nastroje mezi prvni a posledni kolizi
Volba zastavi drahu nastroje v nékterém bodu uprostted.

Ofiznout drahu nastroje pred prvni kolizi
Volba vytvoii drdhu nastroje az do prvni kolize.

Ofiznout po posledni kolizi
Volba vytvoii dradhu nastroje pfesné po posledni kolizi.

Priklad

Zde vidime nastroj, ktery sleduje svou drahu nastroje. Normaly povrcha ukazuji orientaci
nastroje az po bod ofiznuti ochrany proti kolizi, kde je draha nastroje zastavena a obvykle je
odjeto do bezpecnostni vzdalenosti, pak ptejede kolizni body a pokracuje v draze ndstroje,
pokud je to mozné. Oteviete soubor Gouge Check Strategy - Leaving Out Gouging
Points.vnc, kde najdete funk¢ni piiklad.
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1. Kontrolni plocha

Zastavit vypocet drahy

Tato strategie kontroly kolize vytvoii drahu néstroje pouze do bodu, kde
je zjisténa prvni kolize. Drdha néstroje se v tomto bodu zastavi a zde
ukondi praci.

Priklad

Zde muzete vidét, Ze dalsi fez zptsobi kontakt s kontrolnim povrchem. Draha nastroje je
vytvofena pouze do bodu, kde je zjisténa prvni kolize. Oteviete soubor Gouge Check
Strategy-Retract Along Tool Axis.vnc, kde je funké¢ni piiklad.

Kontrolni plocha
Ridici plocha
Draha nastroje
Prvni kolize
Zastaveni

uhewN PR
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Hlasit kolize

Tato strategie kontroly kolize jednoduse provéiuje kolize mezi ndstrojem a kontrolnimi
plochami bez toho, Ze by snazila kolizim pfedchdzet. Vysledkem je informac¢ni zprava s
informaci, ktera ¢ast nastroje a plocha koliduji.

Tato volba bude hlasit pouze kolize, které budou nalezeny v urc¢ené toleranci. Proto maze byt
hlaseno vic (nebo méné) kolizi, neZ kolik by jich skute¢né nastalo, pokud by byly pro jinou
strategii nastaveny jiné tolerance.

Vsimnéte si, Ze tato volba ohldsi jinou skupinu kolizi, nez volba Zprava zbyvajicich kolizi ze vsech
strategii v dialogu Zbyvajici kolize. Vice informaci o tomto tématu viz “Zbyvajici kolize” na
strané 245.

Geometrie

Zde definujete ktery typ ploch bude pouzit pro kontrolu kolizi.

Ridici plochy
Po aktivovani této volby budou kontrolovany kolize viech vybranych ¥idicich ploch (viz Ridici
plochy). To zajisti, Ze va$ fidici povrch nebude poskozen.

Kontrolni plochy

Po aktivovani této volby budou kontrolovany na kolize dalsi povrchy. Napftiklad tato volba maze
obsahovat dalsi povrchy na soudasti, které nejsou fidicimi povrchy. Pokud aktivujete pouze
volbu Kontrolni plochy, mtzete nastavit dva parametry:

Pfidavek
Toto je dodate¢na vzdalenost odsazeni k vasemu kontrolnimu povrchu. To se hodi pro
vytvofeni “bezpecnostni zony” kolem kontrolnich povrchi.

Tolerance
Toto je dovolena odchylka pfi provéfovani povrchu. Pokud systému zadate, aby pouzil vétsi
toleranci pro kontrolni povrchy, urychli to vypocet.

Zbyvajici kolize

Kdy?z je aktivni alespon jedna strategie kontroly kolize, nabizi strana Kontrola kolize tlacitko
Zbyvajici kolize. Kliknuti na néj otevie dialog Zbyvajici kolize.

Zbyvajici kolizni kontury

Kolize jsou obvykle nezadouci. V nékterych pfipadech ovSem mohou kolize v draze nastroje
zlstat. Naptiklad:

+  Pokud bylo vypnuto Kontrola kolize mezi pozicemi (v Kontrola kolize > Pokrocily > Rizné), pak
miuze kolize zlstat. Vypnuti této volby urychli vypocet, ale zanechd moznost zbyvajicich
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kolizi, pokud jsou soucasti ostré rohy a slozita geometrie. V takovém ptipadé je uzite¢né
pouzit Zbyvajici kolize.

+  Pfi gravirovani nebo lemovani je $picka ndstroje uvniti obrabénych ploch. Takova strategie
obrabéni je spoustéci impulz pro Zbyvajici kolize.

+ Uzivatelem zadané hodnoty mohou byt pfili§ malé pro vzdalenost odjezdu nebo ndjezdu,
nebo miize byt rovina rychloposuvu pfili$ nizko. V tomto ptipadé 1ze dohledat podrobnosti
ve Zbyvajicich kolizich.

+ Pofadi vybéru strategii kontroly kolizi mtiZze mit za nasledek situaci, kdy platna draha
nastroje, generovana prvni volbou kontroly kolize, je v konfliktu s druhou nebo dalsi volbou
kontroly kolize. V tomto pripadé Ize dohledat podrobnosti ve Zbyvajicich kolizich.

Tolerance, pouzita pro urcovani kolizi, je maximalni tolerance v8ech koliznich strategii (s
vyjimkou: tolerance z paté strategie kontroly kolize, Hlasit kolize, je ignorovana).

Pro hldseni zbyvajicich kolizi mtiZete volit z téchto tii vybérovych tlacitek:

Ponechat (kolize zlistanou)
Zachova drahu nastroje navzdory vSem pfipadnym nalezenym kolizim.

Zkratit kolidujici kontury a prepsat propojeni
Zkrati drdhu nastroje ve snaze predejit kolizim a znovu spusti propojovaci kroky.

Zastavit vypocet drahy
Zastavi kalkulaci a ohlasi chybu.

Ruzné

Zprava zbyvajicich kolizi

Tato volba se hodi pfi pouziti strategii kontroly kolizi, hlavné s vypnutou volbou Kontrola kolize
mezi pozicemi. Zprava zbyvajicich kolizi je uréena pro pouziti s vypnutym Kontrola kolize mezi
pozicemi, aby se zvy$il vykon systému. Tato volba funguje mnohem rychleji nez kontrola mezi
pozicemi. Zprava zbyvajicich kolizi nevykona zabranéni kolizim pfi kontrole kolizi, ale fekne vam,
zda nastal problém a tak budete moci procesy piekontrolovat a kolize opravit.

Vypoctena draha nastroje je pouzita s toleranci, ktera je dvojnasobkem uzivatelem zadané
tolerance pro detekci kolizi. Zprava zbyvajicich kolizi kontroluje pouze ¢ast ndstroje ($picku,
stopku, atd.) a kombinace Fidicich/kontrolnich ploch podle specifikace jednotlivych aktivnich
strategii kontroly kolize.

Je nékolik podminek, za kterych systém formalné vzato generuje kolize zamérné. Volba Zprava
zbyvajicich kolizi vdm pomaha s témito situacemi pracovat. Napiiklad:

+  Pokud je vypnuta kontrola kolizi mezi pozicemi. To urychli praci systému, ale nevylouci
moznost zbytkovych kolizi, pokud jsou zde ostré rohy a komplexni geometrie. V tomto
piipadé Zprava zbyvajicich kolizi usnadni identifikaci kolizi.

+  Pti gravirovani nebo ofezavani je Celo ndstroje uvniti obrabéného povrchu, coz je formalné
kolize. To bude mit za vysledek ohlaseni kolizi.
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* Mozna jste zadali vzdalenosti vyjeti a najeti, které jsou piili§ malé nebo rovina rychloposuvu
je prilis nizko. Tyto situace budou mit za nasledek zbyvajici kolize.

Tato volba kontroly kolize jednoduse provéiuje kolize mezi nastrojem a kontrolnimi plochami
bez toho, Ze by snazila kolizim pfedchazet. Vysledkem je informacni zprava s informaci, ktera
¢ast nastroje a plocha koliduji.

Tato volba bude hlasit pouze kolize, které budou nalezeny v urcené toleranci. Proto maze byt
hlageno vic (nebo méné) kolizi, nez kolik by jich skute¢né nastalo, pokud by byly pro jinou
strategii nastaveny jiné tolerance.

Vsimnéte si, Ze tato volba ohlasi jinou skupinu kolizi, nez strategie Hlasit kolize na hlavni strané
Kontrola kolize. Vice informaci o tomto tématu viz “Hlasit kolize” na strané 24s5.

Bezpecnostni vzdalenosti pro casti nastroje

Systém kontrolujte zadek drzaku, predek drzaku a diik jako prosté valce nebo kuzely, bez
ohledu na jejich skute¢ny tvar. Tyto bezpe¢nostni vzdalenosti jsou virtualni polotovar, ptidany k
praméru, ktery ma vas zadek drzdku, predek drzdku a diik.

Pokud maji zvazované plochy nastavenou hodnotu Ponechat pridavek, pak bezpe¢nostni
vzdalenost a hodnota Ponechat pfidavek jsou secteny a piedek drzaku bude udrzovan o tuto
vzdalenost od soucasti. Pokud ma naptiklad bezpecnostni vzddlenost predek drzaku hodnotu
0,2 a vy na plochdach nastavite Ponechat pridavek na o,5, pak se pfedek drzaku nesmi ptiblizit k
soucasti bliZz nez 0,2 + 0,5 = 0,7.

Piiklad: Véalcové bezpecnostni vzdalenosti.
Valcové bezpec¢nostni vzdalenosti urcuji tii linedrni hodnoty: Jedna jako pramér diiku, jedna
jako primér predek drziku a jedna jako primér zadek drzaku a délka.

Bezpecnostni vzdalenosti - Valcové

4 4A
3 1. B¥it
! 3A 2. Hfidel
3 3. Predek
drzaku
2A 4, Zadek
— drzaku
1 \ \ \

2A = Bezpecnostni vzdalenosti priméru driku; 3A = Pfedek drzaku bezpecnostni vzdalenost;
4A = Zadek drzaku bezpecnostni vzdalenost
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Piiklad: Kuzelové bezpecnostni vzdalenosti.
KuzZelové bezpec¢nostni vzdalenosti uréuje $est linedrnich hodnot, primér diiku (horni a dolni);
piedek drzdku primeér a délka (horni a dolni) a zadek drzakupramér a délka (horni a dolni).

Bezpecnostni vzdalenosti - KuZelové

_ 4B2

4

3 B2 481 1. Bfit

—_— 2B2 3B1 2. Drik

2 3. Predek
drzaku

—_— 2B1 4. Zadek

1 \ drzéku

2B1,2= Bezpecénostni vzdalenosti priiméru driku; 3B1,2 = Predek drzaku bezpecnostni vzdalenosti;
4B1,2= Zadek drzaku bezpecnostni vzdalenosti

Tlacitko Pokrocily pro Kontrolu kolize

Kdyz je aktivni alespon jedna strategie kontroly kolize, nabizi strana Kontrola kolize tlacitko
Pokrodily. Kliknuti na néj otevie dialog Pokrocilé parametry pro kontrolu kolize, kde miizete
aktivovat jednu nebo nékolik dalsich voleb. Viz Kontrolovat spojeni pohybu pfi kolizi niZe, “ Kontrola
kolize mezi pozicemi” na strané 250, “Protahnout nastroj do nekonecna” na strané 251 a “Zkontrolovat
radius Spicky” na strané 251.
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Pokrocile parametry pro kontrolu kolize = E3

Propojeni
Kontrolovat spojeni pohybd pri kolizi

Kontrolovat propojovad pohyby v réamd ohraniceni
(®) Aktivni ohraniceni

() Ostatni kivky

Rizne
Kontrola kolize mezi pozicemi
Protahnout nastroj do nekonedna

| Zkontrolovat radius Spidky

Propojeni

Kontrolovat spojeni pohybu pfi kolizi
Pokud je tato volba aktivni, systém bude kontrolovat kolize propojovacich pohybt. Vice

m

informaci o spojeni viz “Zalozka Propojeni” na strané 252.
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Razné

Kontrola kolize mezi pozicemi O

Vyberte tuto volbu pro aktivovani kontroly kolize mezi pozicemi drahy ‘
nastroje. Pokud je oblast rovinna, drdha nastroje je obvykle generovana na o

hrandch rovné plochy; jinymi slovy nejsou zadné body mezi zac¢atkem a

koncem rovné plochy. To mtiZe mit za nasledek to, Ze kolize mezi vychozim a

koncovym bodem neni detekovana. Pokud je tato volba aktivni, systém bude sledovat pohyb
nastroje z jedné pozice do druhé a kontrolovat kolize s fidicimi a kontrolnimi povrchy. Tato
volba by méla byt pouzita pro ziskdni dobré drahy nastroje, ktera bude bez kolizi.

+ Tato funkce nemusi byt nutna, pokud jste nastavili hodnotu pro Maximalni
@ vzdalenost. Viz “Maximdlni vzdélenost” na strané 158.

+  Pamatujte prosim, Ze to mtiZe zpomalit vypocet.

Priklad
Na naésledujicim obrdzku je soucast se zaoblenym prostorem a rovnou plochou. Dvé Sedé
krychle v obrazcich pifedstavuji kontrolni plochy.

* Na obrdzku vlevo nejsou zadné body drahy nastroje mezi hranami rovné plochy. Nastroj
bude kolidovat s kontrolnim povrchem. Na zaoblené ¢asti je mnoho boda drahy nastroje.
Kontrola kolizi funguje i kdyz je funkce vypnuta.

* Na obrdzku vpravo také nejsou zadné body drahy nastroje mezi hranami rovné plochy. S
aktivovanou volbou systém najde kontrolni povrch a piedejde kolizim. Na zaobleném
povrchu je opét spousta boda drdhy nastroje, takze systém nemusi nezbytné funkci pouzit,
ale stdle to pomaha.

Kontrola kolize mezi pozicemi je

Kontrola kolize mezi pozicemi je vypnuta. . ,
P ) aktivovana.
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Zalozka Kontrola kolize

Oteviete soubor Gouge Check Strategy - Leaving Out Gouging Points.vnc, kde
uvidite ptiklad skute¢né operace.

Protahnout nastroj do nekonecna

Pokud je tato volba aktivni, geometrie ndstroje nebo jinak feceno nastroj, predek e

drzdku, azadek drzaku — jsou protazeny ve sméru své osy do nekonec¢na. To

pomaha systému kontroly kolizi zjistit vSechny ptipadné kolize. =
@@ ]

Dobrym pfikladem pouziti této volby je, pokud pouzivate
vodici plochu pro fizeni osy nastroje (napfiklad vélce) a
nastroj odjel k vlastnimu povrchu soucasti (ktery je
definovan jako kontrolni povrch) pro vykonani obrabéni.
Pokud neni celkova délka nastroje dostate¢nd — je-li
zahrnut zadek drzaku i predek drzaku— pak muizZe systém
kontroly kolizi bezkolizni oblast pro nastroj mezi valcem a
skutecnou soucasti. To by nevygenerovalo poZzadovanou
drahu nastroje. Ackoliv prodlouZeni nastroje mize
problém vyresit a donuti nastroj vyjet nahoru ke kontrolni
plose, neni nutné takové prodlouzeni pouzit, pokud je
aktivni volba Protdhnout nastroj do nekonecna.

Zkontrolovat radius spicky

Tato volba je dostupna pfi pouziti strategie Naklonit nastroj ven s max. Ghlem (viz “Vyklonit nastroj’
na strané 234) a nastroje, ktery nema ploché celo. Je-li volba aktivovana, zahrne do kontroly
kolizi radius $picky nastroje. Kdyz neni aktivni, radius $picky nastroje je ignorovan.

J
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Zalozka Propojeni

Strana Propojeni (s nékolika ddle zminénymi vyjimkami*) nabizi ovladaci prvky pro zptsob
pohybu nastroje kdyz neobrabi, naptiklad jak se bude ndstroj pohybovat pfi najizdéni nebo
vyjizdéni ze soucasti (viz “Najezd/Vyjezd” na strané 253).

* — Nékteré kalkulace pro zvlastni nabizi zjednodusené rozhrani s mensim poctem ovladacich
prvka: Viz ptiru¢ky MultiBlade pro 5 os plynule nebo 5 0sé obrdbéni portu.

Kromé toho polozky na této strané poskytuji kontrolu nad tim, jak se nastroj bude pohybovat
pokud najede pii obrabéni do vzduchu nebo kontrolnich ploch (viz “Mezery podél fezu” na
strané 256), jak se bude nastroj pohybovat mezi kroky (viz “Propojeni mezi fezy” na strané 260)
a jak se bude néstroj pohybovat mezi prichody (viz “Propojeni mezi priichody” na strané 265).
Strana také nabizi ovladaci prvky pro definovani bezpecnostnich oblasti a bezpe¢nostnich
vzdalenosti pro posuvy a rychloposuvy (viz “Dialog Odjezdy” na strané 267) a vykonné
uzivatelské ovladaci prvky definujici jak bude néstroj najizdét do soudasti a vyjizdét z ni (viz
“Vychozi Najeti/Vyjeti” na strané 275).
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Parametry pro 5-Os

Nastaveni I Drahy plochy | Kaortrola osy ndstroje | Kontrola kolize | Propojeni | Hrubaovani | | kility |

HE=HE

Prvni najezd
e — »

[Naje‘t 7 bezpecnostni oblasti

.
C
i
&
7]

Posledni wyjezd

l\r‘:.'jei do bezpecnostni oblasti V] PouZit Vayjet

Mezery podél rezu 9 \
Malé mezery lPrimo V] MepouZivefte Majeti Vyjeti =
Velke mezery [Wjei do vzdalenosti nechloposuvu v] PouZit Majeti/ Vyjeti

Velikost male mezery 20 @ v % prumernu ndgtroje |0 () jgko hodnota

Propojeni mezi drahami 6

Malé drahy [Nésledovat plochy v] MNepouiivete Majel &
Velkcé drahy l\r‘:.'jei do vzdalenosti nychloposuvu V] PouZit Majeti Vyjet
Velikkost malého pohybu 300 @) v % preskoku 0 () jako hodnota

Propojeni mezi pruchody

Malé drahy [Primo v] rete MajetiMijeti o
Velké drahy [Wje‘t do bezpecnostni oblasti v] rette Maje =

Mahy pohyb jako hodnota 10

Im@‘ l Vychozi MajetiVyjeti ®]

+ Najezd/Vyjezd, dale

*  “Mezery podél fezu” na strané 256

*  “Propojeni mezi fezy” na strané 260

*  “Propojeni mezi prichody” na strané 265
+  “Dialog Odjezdy” na strané 267

* “Vychozi Najeti/Vyjeti” na strané 275

Najezd/Vyjezd

V zéloZce Propojeni miiZete volit polozky v Najezd/Vyjezd pro definovani typli propojeni a
vzdalenosti pro najeti ndstroje (viz Prvni ndjezd dole), pro vyjeti nastroje (viz “Posledni vyjezd ”
na strané 254) a pro zacatek/navrat do zakladni pozice (viz “Pouziti zdkladnich pozic” na
strané 255).
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Prvni najezd

Prvni najezd je prvni najeti nastroje smérem k soucasti v dané operaci. Mazete zadat
bezpecnostni vzdalenost ndjezdu od které bude nastroj najizdét do soucasti a zda pti tom bude
pouzit makro pohyb nebo ne.

Na vybér jsou volby najezdu: Najet z bezpecnostni oblasti, Najet ze vzdalenosti rychloposuvu, Najet ze
vzdalenosti posuvu a Pfimo.

Ve vychozim nastaveni, Najet z bezpecnostni oblasti, nastroj za¢ne v Dialog Odjezdy, piejede do
vzdalenosti rychloposuvu, rychloposuvem pak do vzdalenosti posuvu a posuvem k plose. Pokud
si vyberete Najet ze vzdalenosti rychloposuvu nebo Najet ze vzdalenosti posuvu, prvni zapis bude od
blizsiho bodu zacatku. Pokud zvolite Pfimo, neni vypocteno a do drahy ndstroje doplnéno zadné
propojeni.

Jakmile jste definovali bezpe¢nostni vzdalenost najezdu pro nastroj, mtazete definovat vlastni
typ ndjezdu. Na vybér jsou Pouzit najeti nebo Nepouzivat najeti.

Pouzit najeti

Tato volba fidi pohyb ndstroje pii najizdéni k soucasti. To zahrnuje mezery v draze nastroje a
jedna se o roz$ifeni nastaveni mezer. Najeti je definovano v tlacitku Vychozi Najeti/Vyjeti nebo
muzete nastavit vlastni najeti kliknutim na tlacitko s vynechavkou.

Nepouiivat najeti
Pokud neni pouzito najeti, pak se bude nastroj pohybovat z polohy v bezpe¢nostni vzdalenosti
do prvniho bodu drahy nastroje pfimym pohybem ve sméru osy nastroje.

Posledni vyjezd

Posledni vyjezd definuje, jak se ndstroj pohybuje pfi vyjizdéni ze soucasti v dané operaci. Mazete
definovat bezpec¢nostni vzdalenost vyjezdu kam nastroj odjede po dokonceni drahy nastroje a
zda bude pouzit makro pohyb nebo ne pfi vyjizdéni ze soucasti.

Na vybér jsou volby vyjezdu: Vyjet do bezpecnostni vzdalenosti, Vyjet do vzdalenosti rychloposuvu,
Vyjet do vzdalenosti posuvu, Vyjeti do bezpecnostni vzdalenosti stfedem trubky a Pfimo.
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Ve vychozim nastaveni, Vyjet do bezpecnostni oblasti, nastroj piejede pracovnim posuvem z fidici
plochy do vzdélenosti posuvu, pak rychloposuvem do vzdalenosti rychloposuvu a pak do
bezpecnostni oblasti. Pokud si vyberete Vyjet do vzdalenosti rychloposuvu nebo Vyjet do vzdalenosti
posuvu, obrabéni skon¢i bliz soucasti. Pokud vyberete Vyjeti do bezpecnostni oblasti stredem trubky,
nastroj vyjede stfedem uzaviené kontury, naptiklad trubky nebo valcové geometrie. Pokud
zvolite Pfimo, neni vypocteno a do drdhy ndstroje doplnéno zadné propojeni.

Jakmile jste definovali bezpe¢nostni vzdalenost vyjezdu pro nastroj, mtzete definovat vlastni
typ vyjezdu. Na vybér jsou Pouzit vyjeti nebo NepouZivejte vyjeti.

Pouzit vyjeti

To tidi pohyb nastroje, kdyz opousti soucast. To zahrnuje mezery v draze ndstroje a jedna se o
rozsifeni nastaveni mezer. Vyjeti je definovano v tladitku Vychozi Najeti/Vyjeti nebo mazete
nastavit vlastni vyjeti kliknutim na tla¢itko s vynechavkou.

Nepouiivejte vyjeti
Pokud neni pouzito vyjeti, pak se bude nastroj pohybovat od soucasti do bezpe¢nostni
vzdalenosti od posledniho bodu drahy nastroje pfimym pohybem ve sméru osy ndstroje.

Pouziti zakladnich pozic

Zakladni pozice je urcity bod, umistény relativné k nulovému bodu soudasti. Kdyz jsou zvolena
obé zatrhavaci polic¢ka, nastroj za¢ne v této poloze a pak do ni vyjede hned po provedeni typu
propojeni.

V nasledujicim obrazku zluty bod znazornuje zakladni pozici a byla zvolena bezpec¢nostni oblast
pro Prvni ngjezd a Posledni vyjezd. Ndstroj proto nejdiive vyjede do vzdalenosti posuvu (4), pak do
vzdalenosti rychloposuvu (3) a pak do bezpe¢nostni oblasti (2) pied zavére¢nym najetim do
zdkladni pozice (1).
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Vsimnéte si, Ze orientace nastroje je 0,0,1. Pokud je detekovana kolize, nastroj za¢ne vyjizdét ve
sméru své osy, dokud nebude cesta do zadkladni pozice bez kolizi.

Mezery podél rezu

V zéloZce Propojeni miiZete vybirat polozky v sekci Mezery podél fezu ovladajici pohyb nastroje,
pokud se v jeho drdze nachazi mezery, coz je napiiklad prostor mezi plochami. Mate k dispozici
rtizné volby pro nastaveni toho, jak se nastroj pohybuje pies mezery a pokracuje s obrabénim.
Na vybér jsou Pfimo, Nasledovat plochy, Spojovaci spline, Vyjet do vzdalenosti posuvu, Vyjet do
vzdalenosti rychloposuvu a Vyjet do bezpecnostni oblasti.

Systém rozpozna rozdil ve velikosti mezer. Podle velikosti mezery je mozné mit rtizné strategie
zavisle na tom, zda je mezera velkd nebo mald. K metodé zpracovani mezery mtiZete navic
nastavit pohyby nastroje z nebo na povrch pomoci volby Vychozi Najeti/Vyjeti. MtiZete také
nastavit uzivatelskou definici toho, jak bude s mezerami nalozeno pouziti Pouzit najeti, Pouzit
vyjeti nebo Pouzit Najeti/Vyjeti.

Pouziti najeti pro najizdéci pohyby nebo vyjeti pro vyjizdéci pohyby prodlouzi drdhu nastroje.
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Priklad pouziti Najeti, Vyjeti a Najeti i Vyjeti

Velikost malé mezery
Zde nastavujete limitni hodnotu urcujici, zda je mezera v segmentu drdhy ndstroje mald nebo

velka.

v % primér nastroje
Hodnota je definovdna jako procento primeéru ndstroje. VSechny mezery na segmentu drahy
nastroje, které jsou mensi nez tato hodnota budou povazovany za malé mezery a systém
pouzije vybranou strategii pro piejeti tohoto prostoru. VSechny mezery na segmentu drahy
nastroje, které jsou vétsi nez tato hodnota budou povazovany za velké mezery a systém
pouzije vybranou strategii pro piejeti tohoto prostoru. Naptiklad, pokud je primér nastroje
20mm a velikost mezery je nastavena na 10% pak je limit 2mm. VSechny mezery, které jsou
mensi nezZ 2mm budou povazovany za malé mezery, vSechny mezery vét$i nez 2mm jsou
povazovany za velké mezery.

jako hodnota
Pokud nechcete, aby limit mezer vychdzel z priméru néstroje, miiZete pouzit tuto volbu a
nastavit hodnotu pro velikost mezery. VSechny mezery, které jsou mensi nez tato hodnota
jsou povazovany za malé mezery. VSechny mezery vétsi nez tato hodnota jsou povazovany za
velké mezery.

Pfiklad

Tento priklad ukazuje povrch s mezerami, které se po draze nastroje zmensuji. V této operaci je
strategie velkych mezer Vyjet do vzdalenosti posuvu a malych mezer Pfimo. Velikost mezery je
nastavena na 50% praméru nastroje. Primér ndstroje je 2omm, takze malé mezery jsou 1omm
nebo méné a velké mezery jsou vétsi nez 10 mm. MizZete vidét, Ze pro velké mezery nastroj
vyjizdi od povrchu, piejede posuvem pies mezeru a pak najede posuvem zpét na soucast.
Nastroj ignoruje malé mezery a prosté pokracuje v obrabéni pies prostor s pfimocarym
spojovacim pohybem.
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1. Draha
nastroje
2. Mezera

3. Malé mezery
4. Velké mezery

Volby pro mezery

Tyto volby popisuji chovani nastroje pti vyskytu velkém nebo malé mezery. Limit pro to, zda je
mezera velka nebo malg, je pouzit podle nastaveni parametru Velikost malé mezery nebo
parametru jako hodnota.

Pfimo
S touto volbou nastroj postupuje nejkratsi cestou na druhou stranu mezery bez vyjizdéni. Draha
nastroje v mezefe je rovna pfimka a piejezd mezery probihd v konturovacim pracovnim posuvu.

Nasledovat plochy

S touto volbou se nastroj snazi sledovat geometrii povrchu. Drdha néstroje bude generovana
podobné jako uzaviend geometrie povrchu a to i pfes mezery. VSimnéte si prosim, Ze tato
strategie je chranéna proti kolizim pouze pokud je Kontrola kolizi aktivni.
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Na obrazku dole vlevo miiZete vidét spojeni Pfimo. Poloha nastroje dosahla konce povrchu a
ihned se napojila na dalsi povrch. Tim koliduje s horni plochou. S volbou Nasledovat plochy
nastroj piejede ke konci horniho povrchu a propoji se pouze, pokud cely nastroj opusti povrch.

Spojovaci spline
S touto volbou jsou mezery ptekonany splinem (kfivkou). Draha nastroje opousti a vstupuje do
fidiciho povrchu te¢né. Vysledkem je velmi plynuld draha nastroje.

Vyjet do vzdalenosti posuvu
Po detekci mezery nastroj vyjede do vzdalenosti posuvu ve sméru osy nastroje. Nastroj pak
prejede posuvem do dal$iho bodu drahy nastroje a posuvem na povrch.

Vyjet do bezpecnostni oblasti

S touto volbou nastroj po detekci mezery vyjede do bezpec¢nostni vzdalenosti. Nastroj najede
posuvem do vzdalenosti posuvu a pak rychloposuvem do vzdalenosti rychloposuvu ve sméru osy
nastroje. Ndstroj se pak pfemisti do bezpe¢nostni vzdalenosti pted najetim do dal$iho bodu
drahy nastroje.
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Vyjet do vzddlenosti rychloposuvu

Po detekci mezery nastroj vyjede ve sméru osy nastroje do vzdalenosti posuvu a pak vzdalenosti
rychloposuvu. Néstroj pak najede rychloposuvem do dal$iho bodu drahy nastroje, sjede dolti
rychloposuvem do vzdalenosti posuvu a posuvem na povrch.

Propojeni mezi rezy

V zaloZce Propojeni miiZete volit vyuzit polozky v nabidce Propojeni mezi fezy pro fizeni pohybu
nastroje pii pfejizdéni na dalsi fez a nastavit rizny pohyb nastroje béhem piejezdu. Na vybér
jsou volby Pfimo, Vyjet do vzdalenosti posuvu, Vyjet do bezpecnostni oblasti, Nasledovat plochy,
Spojovaci spline a Vyjet do vzdalenosti rychloposuvu.

Systém rozeznava rozdil ve velikosti propojeni nebo piejezd(, které jsou bud malé nebo velké.
K metodé zpracovani piejezdu muiiZete navic nastavit pohyby ndstroje z nebo na povrch pomoci
volby Vychozi Najeti/Vyjeti.

Pouziti najeti pro najizdéci pohyby nebo vyjeti pro vyjizdéci pohyby prodlouzi drdhu nastroje.
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Priklad pouziti Najeti, Vyjeti a Najeti i Vyjeti

Velikost malého pohybu
Hodnota v tomto poli nastavuje limit pro stanoveni, zda je propojeni (piejezd) maly nebo velky.

v % kroku
Hodnota je definovadna jako procento uzivatelem zadané maximalni velikosti propojeni.

Napftiklad, pokud je tato hodnota nastavena na 150% a maximalni velikost propojeni je 0,1
mm, limit mezery je 0,15 mm. To znamend, Ze vSechna propojeni z jedné drahy k druhé jsou
porovnavana s touto hodnotou 0,15 mm a je stanoveno, zda je mezera mensi nebo vétsi nez
tato hodnota.

Jako hodnota
Pokud nechcete, aby velikost mezery zavisela na maximalnim propojeni, miiZete nastavit

hodnotu, kterd bude pouzita jako limitni. VSechny mezery, které jsou mensi nez tato
hodnota jsou povazovany za malé drahy; Vsechny mezery vétsi nez tato hodnota jsou
povazovany za velké drahy.

Priklad

Zde vidite povrch s fadou fezi, které nejsou rovnobézné. Vzdalenost mezi fezy je rGznd na
hrané povrchu, kde nastroj prejizdi k dal$imu fezu. Kde jsou velkd propojeni, nastroj vyjede a
pouzije pfitom metodu Vyjet do vzdalenosti posuvu a kde jsou mala propojeni, nastroj piejede
metodou Pfimo.
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Propojeni mezi rezy

Tyto volby popisuji chovani nastroje pti vykonavani propojeni v draze nastroje.

Pfimo

S touto volbou nastroj sleduje nejkratsi cestu k dal$imu prichodu bez vyjizdéni. Drdha nastroje
v propojeni je pfimka a ndstroj se pfi tom pohybuje konturovacim posuvem.

1. Pfimo
2. Délit posuv
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Vyjet do vzdalenosti posuvu
S touto volbou nastroj vyjede do vzdalenosti posuvu ve sméru osy ndstroje pii obrabécich
otackach. Nastroj pak piejede posuvem do dal$iho bodu drahy nastroje a posuvem na povrch.

1. Pfimo
2. Délit posuv

Vyjet do bezpecnostni oblasti
S touto volbou nastroj jede rychloposuvem zpét do bezpec¢nostni vzdadlenosti. Pouze navrat k
fidicimu povrchu je proveden konturovacim posuvem.

"]

1. Pfimo
2. Bezpecnostni
oblast

Vyjet do vzdalenosti rychloposuvu

S touto volbou nastroj vyjede o vzdalenost posuvu plus vzdalenost rychloposuvu ve sméru osy
nastroje. Ndstroj jede rychloposuvem z fidiciho povrchu do vzdalenosti rychloposuvu. Odtud do
dalsiho bodu a pak zpét dolti do vzdélenosti rychloposuvu (modrozelené pohyby na obrazku
dole) se nastroj pohybuje rychloposuvem. Pohyb do a ze souddsti do vzdalenosti posuvu je
provadén pracovnim posuvem.
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1. Pfimo
2. Délit posuv a
rychloposuv

Nasledovat plochy
S touto volbou se nastroj pokusi kopirovat geometrii a kontrolni povrchy mezi fezu. V§imnéte si
prosim, Ze tato strategie je chranéna proti kolizim pouze pokud je Kontrola kolizi aktivni.

Spojovaci spline
S touto volbou pohyb nastroje probiha po oblouku, ktery opousti a najizdi na fidici povrch
te¢né.
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Propojeni mezi prichody

Pokud je pouzita volba nékolika prtichodt, systém bude generovat horizontdlni a vertikalni fezy
(podrobnosti viz “Vice priichod” na strané 287). V zdlozce Propojeni mazete zvolit polozky
nabidky Propojeni mezi priichody a nastavit pohyb nastroje pfi piejezdu z jednoho priichodu na
dalsi. Na vybér jsou riizné volby nastaveni zptisobu pohybu ndstroje pti piejezdu: Pfimo, Vyjet do
vzdalenosti posuvu, Vyjet do bezpecnostni oblasti, Nasledovat plochy, Spojovaci spline a Vyjet do
vzdélenosti rychloposuvu. Kromé zptsobu provedeni piejezdu mezi prichody miiZete nastavit, jak
nastroj najizdi k a vyjizdi od povrchu pomoci volby Vychozi Najeti/Vyjeti.

Piiklad pouziti makra Najezdu, makra Vyjezdu a Vyjezdu i Najezdu

Volby Propojeni mezi pruchody
Tyto volby popisuji chovani drahy nastroje pii piejizdéni z jednoho priichodu na druhy.

Pfimo
S touto volbou nastroj sleduje nejkratsi cestu k dal$imu prachodu bez vyjizdéni.

Délit posuv
S touto volbou nastroj vyjizdi do vzdalenosti posuvu konturovacim posuvem. Nastroj pak
piimocare najede posuvem nad vychozi bod dal$iho priichodu a najede posuvem na povrch.
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Vyjet do vzddlenosti rychloposuvu
S touto volbou nastroj vyjede do vzdalenosti posuvu plus vzdalenost rychloposuvu. Nastroj pak
odjede rychloposuvem z fidiciho povrchu a ptejede do vychoziho bodu dal$iho priichodu.

Vyjet do bezpecnostni oblasti
S touto volbou se nastroj vraci do bezpec¢nostni oblasti a restartuje najizdéci proces pro dalsi
prichod.

Spojovaci spline
S touto volbou nastroj ptejizdi z jednoho priichodu na dal$i po oblouku, ktery je te¢ny ke
koncovému a dal$iho vychoziho bodu.
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Ndsledovat plochy
S touto volbou se nastroj pokusi kopirovat geometrii a kontrolni povrchy mezi fezu. Pamatujte
prosim, Ze tato funkce pracuje pouze pokud je aktivni kontrola kolize.

Dialog Odjezdy

Na strané Propojeni, v zavislosti na Fidici ploSe a strategii obrabéni, kliknuti na tla¢itko Odjezdy
otevie dialog Odjezdy, ktery nabizi toto nastaveni:

Nulova poloha
MiZete zadat bod bud zaddnim soutadnic X,Y,Z nebo kliknutim na vybérové tlac¢itko ([..]) a

vybérem geometrie v pracovnim prostoru.

Bezpecnostni oblast

Ovladaci prvky v sekci Bezpecnostni oblast vam umoznuji definovat oblast, v které se mtize
nastroj pohybovat bez narazu do obrobku. Mtizete vybirat ze tfi riznych typd bezpe¢nostnich

oblasti: Rovina, Valec nebo Koule. Podrobné oblasti viz “ Typy bezpe¢nostnich oblasti ” na
strané 269.

Vzdalenosti

Ovladaci prvky, které jsou v nabidce Vzdalenosti, vam umoznuji definovat vzdalenost posuvu a
rychloposuvu pro najeti k soucasti a odjeti od soucasti.
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- (1] _
T~ = 1. Bezpeénostni oblast
x"*--..xh J,.f-f"f 2. Draha nastroje
/,9 — 4 3. Vzdélenost
e g rychloposuvu
4. Najezd délka posuvu
1 5. Vyjezd délka posuvu

\{,o; o

[lustrace zobrazuje drdhu nastroje (2) jak ndstroj najizdi z bezpe¢nostni roviny (1), pak ujede
Délku rychloposuvu (3) a Najezdovou délku posuvu (4), pak obrabi, pak ujede Vyjezdovou délka
posuvu (5) a Délku rychloposuvu (3), a pak vyjede zpét do bezpeénostni roviny.

Vzdalenost rychloposuvu

Nastroj jede rychloposuvem, kdyzZ je v bezpe¢nostni oblasti a pak se pfemisti do své zavérecné
orientace pfi najizdéni z bezpecnostni oblasti do vzdalenosti rychloposuvu. Jakmile je nastroj ve
vzdalenosti rychloposuvu, ma spravnou orientaci pro prvni fez. Viz polozka 3 v ilustraci.

Ndjezd délka posuvu
Vzdalenost posuvu pii najizdéni do soucasti. Viz polozka 4 v ilustraci vyse.

Vyjezd délka posuvu
Vzdalenost posuvu pii vyjizdéni ze soucasti. Viz polozka 5 v ilustraci vyse.

Bezpeénostni vyska prejezdl
Minimalni vzdalenost mezi bezpe¢nostni oblasti a fidici plochou nebo kontrolni plochou.

PrizpUsobit oblouku

Zajisti te¢né oblouky pro segmenty, kde nastroj najizdi a vyjizdi.
Pokud zagkrtnete jedno nebo nékolik zaskrtavacich policek (v: N

Bezpecnostni oblast, Délka rychloposuvu nebo Délka posuvu), mizete l ' 4 ( J
zadat velikost pro Radius oblouku. Ilustrace zobrazuje G¢inek t‘ ’
zadani PrizpUsobit oblouku pro Délka posuvu.
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Typy bezpecnostnich oblasti

V dialogu Odjezdy, Bezpecnostni oblast nabizi toto nastaveni: Rovina nize, “Valec” na strané 271
a “Koule” na strané 273. Ostatni ovladaci prvky v dialogu Odjezdy viz “Dialog Odjezdy” na
strané 267.

Rovina

Rovina je vychozi nastaveni bezpe¢nostni oblasti. Tato bezpe¢nostni oblast je rovina kolma k
vami vybranému Sméru — Osa X, Osa Y, Osa Z, UZivatelem definovany smér nebo Smér obrabéni — se
vzdalenosti k roviné nastavené jako Vyska. MtiZzete hodnotu zadat ru¢né, nebo muizete vybrat
bod v pracovnim prostoru. Kdyz zvolite bod, systém nacte hloubku bodu z CS1 jako hodnotu
Vysky.

Odjezdy iz |
Vychozi poloha
a 0 180
Bezp. oblast
Typ Rovina W
Smér |2 Osa ] |
¥ Osa
Y Osa
o Uzivatelem definovana osz
Wyska 50
e Smér abrabéni
Prirustkové vyska 150
(®) Krok narfstu (") Pfimy nértst

[ 1interpolace dhld ndklonu

[ zachovat wichozi orientad a# do vzdalenost 0
Uhel kroku pro rychloposuy 5
Uhel kroku prac. posuvu 5
Vezdalenosti

Délka rychloposuvu 35
Majezd délka posuvu 50
Délka posuvu vijezdu 50
Bezpednostni viska piejezdd 55
Prizpdsobit oblouku

[]Bezp. oblast

[] pélka rychloposuvu o
[ pélka posuvu
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Jako pro kazdé nastaveni bezpec¢nostni vzdalenosti ndstroj najede rychloposuvem z polohy
vzdalenosti rychloposuvu. Po cesté se ndstroj vyrovna do své spravné orientace pro operaci.

Prirastkové vyska a Krok nartstu nebo pfimo
Mizete zadat hodnotu pfirtistkové vysky od vlastniho povrchu, jako je ilustrovdano nize a
urcit bud krok nebo ptimy piejezd z jedné vysky do dalsi.

Interpolace Ghlt naklonu
Zaskrtnéte toto polic¢ko chcete-li, aby systém vypocitavat thly ndklonu jako interpolované

pohyby.

Zachovat vychozi orientaci az do vzdalenosti
Pti prejezdu z posledniho bodu rychloposuvu do bezpe¢nostni oblasti bude nastroj
zachovavat svou vychozi orientaci, dokud nedojede do této vzdalenosti nad soucasti, nez se
zorientujte do orientace bezpe¢nostni vzdalenosti (1,0,0).

Uhel kroku pracovniho posuvu / pro rychloposuv
Tyto dva parametry urcuji maximalni krok zmén orientace béhem pracovnich
posuvti / rychloposuvu.
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Valec

Tento typ bezpecnostni oblasti ma valcovy tvar a jeho osy budou vyrovnany se Smérem, ktery
zvolite z: Osa X, Osa Y, Osa Z nebo Uzivatelem definovany sméry. Pfi definovani této bezpec¢nostni
oblasti se ujistéte, Ze zcela obsdhne vasi fidici geometrii. Valec zasahuje do nekonec¢na do v
urceném Sméru.

Odjezdy = E

Vychozi poloha

=
@
2

Bezp. oblast . .
Typ Valec ¥ | Radius | 200

Smér Z0Osa v

Skrz ¥=0 ¥ =|0 7 0

Uhel kroku pro rychloposuy 5

Uhel kroku prac. posuvu 5

Vzdalenost

Vzdalenost Fiedchozi Z-VyEka “
Délka rychloposuvu
M&jezd délka posuvu Radius oblouky | 10

Délka posuvu vyjezdu 10

Bezpednostni vyika prejezdd 10

Prizpsobit oblouku
[IBezp. oblast
[ pélka rychloposuvu i}
[ pélka posuvu
Radius

Toto je hlavni nastaveni pro tuto volbu bezpec¢nostni oblasti. Tato hodnota je radius
valce, se stfedem v ose.

Skrz
Polohu valce miiZete offsetovat rovnobézné s osou zménou polohy Skrz. Pamatujte, Ze
protoze ma valec nekone¢nou délku, bude jakdkoliv zadana soutadnice bodu ve sméru
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rovnobézné osy ignorovana. Pokud napfiklad vyberete v prostoru bod X+190, Y-5, Z+15 a
vélec je rovnobézny s osou Z, pak bude soutfadnice Z zobrazena, ale ignorovana.

Uhel kroku pracovniho posuvu / pro rychloposuv
Tyto dva parametry Fidi délku zaktivenych pracovnich posuvit (nebo rychloposuvi), ke
kterym dochdzi pti pohybu po nerovinné bezpecnostni oblasti, jako je naptiklad valec
nebo koule. Zakiivené pracovni posuvy (rychloposuvy) jsou segmentovany do krat$ich
useckovych pohybi, které neptekracuji thel kroku. To se podoba Segmentaci thlu.

Priklad
Zde muzete vidét obrabéni lopatky turbiny. Obrobeny budou pouze boky lopatky a
budou tak vynechany hrany s malym radiusem. VSimnéte si, jak nastroj odjizdi do valce
bezpecnostni vzdalenosti, ktery je rovhobézny s osou X. Jak mutZete vidét, lopatka
turbiny neni pfesné v ose X.

e o “ -

Pro pfemisténi valce mizete nastavit posunuti osy X tak, aby se osa nastroje posunula do
stiedu turbiny lopatky. Po zaddni posunuti se ndstroj posune doli.
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Koule

Tento typ bezpecnostni oblasti pouziva kulovity tvar pro ohraniceni fidicich povrchia. Koule by
méla zcela uzavtit vasi geometrii fidiciho povrchu. Na vétsiné stroja se nastroj obvykle
orientujte do vSech moznych uhlt a neni tak potieba celd koule. Obvykle se vas bude tykat
definice poloviny koule umisténé nad vasi ridici plochou.
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Odjezdy gl * |
Vychozi poloha
o 4] 130
Bezp. oblast
Typ Koule ¥ | Radius | 200

Kiolem ¥=0 ¥ =0 7 0 E‘

Uhel kroku pro rychloposuy 5
Uhel kroku prac. posuvu 5
Vzdalenosti

Délka rychloposuvu 20
Néjezd délka posuvu Rédius oblouky | 1P

Délka posuvu vyjezdu 10

Bezpednostni vyika prejezdd 10

Prizpsobit oblouku
[IBezp. oblast

[ pélka rychloposuvu 0
[ pélka posuvu

OK Zrusit

Radius
Tato hodnota urcuje velikost koule.

Kolem
Témito hodnotami nastavujete polohu koule. Musite se ujistit, Ze koule zcela ohrani¢uje vase
fidici povrchy. Jsou to absolutni hodnoty v soufadnicovém systému.

Uhel kroku pracovniho posuvu / pro rychloposuv
Tyto dva parametry fidi délku zaktivenych pracovnich posuvii (nebo rychloposuvit), ke
kterym dochazi pfi pohybu po nerovinné bezpec¢nostni oblasti, jako je naptiklad valec nebo
koule. Zaktivené pracovni posuvy (rychloposuvy) jsou segmentovany do kratsich usec¢kovych
pohybd, které nepiekracuji thel kroku. To se podoba Segmentaci uhlu.

Priklad
Na naésledujicim obrazku muzete vidét obrabéné ¢tyfi fidici rovhobézné povrchy. V
mezerach v povrchu nastroj vyjizdi do své bezpecnostni oblasti. Kdyz se podivate na
vSechny tyto odjezdy, uvidite kulovity tvar bezpe¢nostni oblasti.
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Zde jsou riizné pohledy pro lepsi zndzornéni funkce této volby.

/ Y * /
> Mg '\""\ I"-
- o %, P
. ", N, Iy T . \\“‘\ 4 \ J,J' -
Pohled z boku Pohled zpiedu

Vychozi Najeti/Vyjeti

Na strané Propojeni otevira Vychozi Najeti/Vyjeti dialog, ktery vdam umozniuje definovat vychozi
nastaveni pro Najeti a Vyjeti, které lze pouzit, pokud jsou Najizdéci a Vyjizdéci pohyby potfeba
pro Néjezd/Vyjezd, Mezery podél fezu, Propojeni mezi fezy nebo Propojeni mezi priichody. Pouziti
Vychoziho Najeti / Vyjeti vdm uSetfi nutnost znovu definovat parametry Najeti / Vyjeti pro
jednotlivé typy propojeni. Pokud je makro aktivovano, pak bez ohledu na aktivovanou volbu
propojeni, jsou pohyby makra umistény za pohyby propojeni.

Najeti definuje drdhu nastroje pred tim, neZ nastroj najede do tidiciho povrchu a Vyjeti definuje
drahu nastroje po vyjeti nastroje z fidiciho povrchu. Mazete vybrat jiny Typ pro Najeti a Vyjeti.
Na vybér jsou nasledujici typy Najeti a Vyjeti: Tecny oblouk, Obrétit tecny oblouk, Vertikalni te¢ny
oblouk, Obratit vertikalni te¢né oblouky, Horizontalni tecny oblouk, Kolmy oblouk, Te¢na pfimka, Obratit
tecné pfimky, Kolma pfimka, Prevratit rampu vertikalniho profilu a Pfimka pozice.

Lze nastavit i dal$i volby a dosahnout tak pfesné takového pohybu, ktery chcete. Podrobnosti
viz “Nastaveni Najeti/Vyjeti” na strané 280.
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Vychozi Najeti/\Vyjeti

Mapojeni radiusu
|!|

Pridmér radiusu / Primér
nastroje %o

Viiska

Posuv %

Majeti
Typ Tefny oblouk
[ ] Peklopit
Orientace osy Peynd
nastroje
i Sitka
"~ Déka

20

20

90

200

100

Vyjetl
v Typ Tefny oblouk
[ ]Pekopit
W Orient@ce osy Peynd
nastroje
i Sitka
"~ Déka

Mapojeni radiusu

Prdmér radiusu / Primér
nastroje %@

Vyka

Posuv %

20

20

90

200

100

5

Zrusit

Typy Najeti/Vyjeti

Nasledujici volby vam umoznuji nastavit vlastni pohyby Najeti/Vyjeti..

Tecny oblouk

Tato volba se napoji te¢né na prvni bod drahy nastroje fidiciho povrchu. Orientace oblouku je

90° nebo kolmo na osu nastroje, takze orientace oblouku zavisi na bo¢ni orientaci nastroje.

Na ptikladu niZe je nastroj vyklonén 45° do boku, takze orientace oblouku je také 45° k fidicimu

povrchu. Nastaveni thlu bo¢niho naklonu o° by méla za nasledek, ze bude oblouk svisly
(vertikdlni). S tthlem bo¢niho ndklonu 9o° je oblouk horizontalni.
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Obratit te¢ny oblouk

Tato volba je v podstaté stejna, jako Tecny oblouk v tom, Ze se napojuje te¢né na fez na fidicim
povrchu. Orientace oblouku zavisi na orientaci bo¢niho ndklonu nastroje. S touto volbou je
orientace oblouku opa¢nd, nez Te¢ny oblouk.

Vertikalni tecny oblouk
S touto volbou nastroj najizdi k fidicimu povrchu po svislém (vertikdlnim) oblouk. V tomto

piipadé "vertikalni" oznacuje smér orientace nastroje a ne tthel 9o° jako pro Te¢ny oblouk. Pokud
se nastroj naklani na stranu, vertikalni te¢ny oblouk ma stejnou orientaci.

Obratit vertikalni tecné oblouky
Tato volba pracuje stejné jako Vertikalni te¢ny oblouk s tim rozdilem, Ze je smér oblouku opacny.
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o

Horizontalni tecny oblouk
S touto volbou nastroj najizdi na fidici povrch ve stejné horizontalni trovni jako je rovina fezu.
Orientace oblouku je nezavisla na orientaci nastroje.

Kolmy oblouk
Tato volba se napoji kolmo na prvni bod drdhy nastroje fidiciho povrchu. Orientace oblouku je
90° k ose nastroje, takze orientace oblouku zavisi na orientaci bo¢niho ndaklonu nastroje.
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Tecna pfimka 3
Tato volba se napojuje te¢né na prvni bod drahy nastroje. Ridici tihel je kolmy k roviné prvniho
fezu a thel bo¢niho ndklonu je stejny jako naprogramovany thel bo¢niho naklonu.

Obratit tec¢né primky
Tato volba pracuje stejné jako Tecna pfimka tim rozdilem, Ze s touto volbou je orientace piimky
opacna.

Kolma pfimka

Tato volba se napojuje kolmo nebo ortogondlné na prvni bod drahy nastroje na fidicim povrchu.
Orientace pfimky je 9o° k ose nastroje, takze orientace piimky zavisi na orientaci bo¢niho
naklonu nastroje.
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Pfimka pozice
Tato volba nabizi vybérové tla¢itko ([ ]) pro otevieni dialogu, ktery vdm umoziiuje vybrat

piimku a poskytuje tak pfesnou kontrolu nad polohovanim najeti a vyjeti.

Nastaveni Najeti/Vyjeti
Tyto tifi volby poskytuji vétsi moznost ovladani nastroje.

Preklopit
Tato volba je dostupna pro obloukové typy Najeti/Vyjeti. Aktivace této volby prevrati oblouk
jako pfi pohledu do zrcadla.

Orientace osy nastroje
Toto nastaveni definuje jak bude ndstroj orientovan pfi najizdéni z pohybt makra. Mtzete si

vybrat mezi Pevné a Tecné.

Tecné
Béhem makra ndjezdu nebo vyjezdu bude nastroj aproximovat typ makra a vzdalenost
drahy nastroje k ridicimu povrchu. To si Ize predstavit jako virtudlni povrch, ktery ma
podobnou geometrii jako Fidici povrch. Vysledkem této volby je jesté plynulejsi ndjezd
nastroje na fidici povrch.

e““‘w’fﬁ\

7
4

s
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Pevny
S pevnou orientaci osy nastroje ma nastroj stejnou orientaci jako v koncovém bodu
makra nebo prvnim bodu drdhy néstroje na fidicim povrchu.

Vyklanét
Pii Najeti/Vyjeti se bude osa nastroje orientovat podle definice v nastaveni Osa nastroje se
bude... (viz Osa nastroje bude...), které je na zdloZce Kontrola osy ndstroje.

Parametry oblouku
Pfi definovani oblouku, ktery ma byt pouzit v makru vyjezdu nebo ndjezdu miiZete pouzit
jedno z dvou dostupnych voleb pro definovani velikosti oblouku. Prvni volba definuje
oblouk jako Primér radiusu / Primér nastroje % a tthel Napojeni radiusu. Dal$i moznosti je pouzit
Sitku a Délku. Je mozné v jednu chvili pouZit pouze jednu volbu, takZe pokud jednu vyberete,
druhd bude vystinovéana.

5 Eitka Mapojeni R adiusu
Délka G} Préimér ablauku £ 00

Frémeér nastroje %

Sifka a Délka
Sifka a délka definuje ohranic¢ujici obdélnik v kterém je go° oblouk. Oblouk bude mit
vzdy 90° napojeni a oblouk je protazen nebo smrstén podle zadané $itky a délky.

Sitka Délka
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Napojeni radiusu a Primér radiusu / Primér nastroje %
Tato volba vdm umozniuje vytvotit oblouk v nebo mimo soucast definovanim jeho
velikosti. Primér radiusu / Primér nastroje % popisuje radius te¢ného pohybu podle
procenta prameéru nastroje. Napiiklad, primér nastroje je 1omm a nastaveni 200% v
Prdméru oblouku vytvoii oblouk s primérem 20 mm. Napojeni radiusu popisuje tihel
obloukového segmentu, definujici obloukovity pohyb.

) )

Primér oblouku Napojeni radiusu

Délka
Kdyz se pro makro pouziva pfimka, jediny parametr, kterym je nutné se zabyvat, je Délka.
Tato hodnota popisuje délku piimky sméfujici nebo vychazejici z drahy nastroje.

Vyska
Tento parametr definuje ptirtistkovou vysku pohybu makra. Pti pouziti pfimky nastaveni
vysky pomize sestavit rampu. Pro obloukovy pohyb velikost vysky pomtze definovat spirdlu.

Posuv %

Tento parametr méZete nastavit na hodnotu nizs$i nebo vétsi nez 100%, pokud chcete pouzit
pomalejsi nebo rychlejsi posuv pro toto najeti nebo vyjeti.
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Zalozka Hrubovani

Volby na strance Hrubovani vam umoznuji definovat, jak hrubovat vasi soucast.

*  Pro kalkulace zaloZené na Plochach nebo Draténém modelu, nebo pro Konverzi 5 osé drahy
nastroje, zahrnuje co ma byt obrdbéno (viz Definice polotovaru), kolik fezt ma nastroj
vykonat (viz “Vice priichod” na strané 287), zda ma ndstroj soucast hrubovat vnotenim (viz
“Vnofeni” na strané 289), jak maji byt zpracovany kapsy (viz “Kapsa Morph” na strané 290),
jak hluboko by mél kazdy hrubovaci priichod byt (viz “Hloubka fezu” na strané 291), jak
hrubovat dno obézného kola (viz “Oblast hrubovani” na strané 293), jak kopirovat a otocit
drahu nastroje (viz “Transformace/Otoceni” na strané 300), jak zrcadlit drédhu ndstroje (viz
“Zrcadleni” na strané 301) a volby pro tfidéni prachodi (viz “Volby Tfidéni” na strané 301).

*  Pro kalkulaci zaloZzenou na sablonach Trojihelnikové sité Hrubovani, Konstantni Z nebo
Projekce, to miize zahrnovat co bude obrobeno, jak kopirovat/otocit/zrcadlit drahu néstroje,
jaky typ najezdu bude pouzit a fadu dalsich pokro¢ilych voleb. Viz “Parametry Hrubovani

)

pro Trojuahelnikovou sit” na strané 303.

Definice polotovaru

Kdyz zvolite volbu Definice polotovaru v zdloZce Hrubovani, systém bude brat do uvahy
definovany polotovar jako stav materialu na zac¢atku kazdé operace. Pokud je pro operace
vypocteno vice fezd, definice polotovaru umozni systému eliminovat obrabéni vzduchu.
Vsechny segmenty drahy ndstroje, které jsou mimo definici polotovaru, budou odfiltrovany.

Pro maximalni vyuziti potencidlu této volby se pouzivaji parametry (viz “Parametry definice
polotovaru” na strané 284 nebo, pro Trojihelnikovou sit, “Dialog Definice polotovaru” na
strané 303). Pokud je Definice polotovaru vypnuta, systém ignoruje vSechny stavy polotovaru a
generuje pouze drahu nastroje podle vybéru ploch.

[ Definice polotoyvar

Pamatujte, Ze polotovar Ize definovat nékolika zptsoby (napiiklad ze skupiny
ploch, geometrie hladiny, ohrani¢eni, 2D obalky nebo vychoziho tvaru polotovaru).

@ V kazdém ptipadé je definice polotovaru povazovana za "skofepinovou", coz
znamena, ze povrchy definuji vnéjsi vrstvu definice polotovaru, oproti trojrozmérné
(pIné) definici polotovaru.
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Parametry definice polotovaru

V zéloZce Hrubovani se po aktivovani policka Definice polotovaru zobrazi tladitko Parametry definice
polotovaru (je-li kalkulace zaloZzena na Plochdch nebo Draténém modelu). Kliknuti na toto
tlacitko otevie dialog Parametry definice polotovaru.

Polozky v tomto dialogovém vam umoziiuyji nastavit toleranci polotovaru a urcit, jaké ¢asti
nastroje budou pouzity pro zkraceni drahy nastroje. Kazdy pohyb, kde se nastroj, piedek drzaku
nebo zadek drzdku dotyka ptidavku, bude uchovan jako platna draha nastroje. Pokud se nastroj,
predek drzdku nebo zadek drzaku (podle zde provedené volby) nedotyka polotovaru, systém
predpoklada "obrabéni vzduchu" a drdha nastroje je zkracena. To se mtze stat pokazdé, kdy je
celé ¢elo nastroje vné polotovaru na materidlu nebo i pokud je celd $pic¢ka nastroje uvnitt
pridavku.

Ve vychozim nastaveni systém sleduje pouze $picku néstroje (¢ast az do plného poloméru), ale
muiZete kontrolovat i nastroj, predek drzdku nebo zadek drzdku zatrzenim jednoho nebo
nékolika zatrhavacich polic¢ek pro Kontrolovat dfik nastroje na kolizi, Kontrolovat predek drzaku
nastroje na kolizi a Kontrolovat zadek drzaku nastroje na kolizi.

Parametry definice pridavku =
() Zmenit 0
(@) Zvatsit 0

Kontrolovat diik néstraje na kolizi
Kontrolovat pfedek dridku na kolizi
Konrolovat zadek drizku na kolizi

["]vyhnout se ohraniéeni pro mezery mendi ne?

e 5 %% z priméru nastroje

0.5 jako hodnota

Ignorovat kontury mensi nez

@5 % z préméru nastroje
) 0.5 jako hodnota
[ ofezat jen piné kontdry

Pii vykonavani této kalkulace systém sleduje stav polotovaru pro stavajici operaci. To maze byt
polotovar nastaveny v dialogu Tabulka nastaveni, polotovar definovany v hlading, téleso
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polotovar nebo polotovar, ktery je lokdlné oznacen pro operaci z listy obrabéni. Bez ohledu na
zptsob vybéru je jako polotovar pouZito ohranic¢eni nebo skofepina.

Mohou byt casté ptipady kdy celo ndstroje uz obrabi v materialu, ale systém si to neuvédomi,
protoze je $pic¢ka nastroje hluboko uvnitf kapsy a jediné, co se protind s polotovarem je ¢ast
piedek drzdku nebo zadek drzaku. Proto moznd budete chtit pouzit tuto volbu a ovladat, ktera
cast diiku, predek drzdku a zadek drzdku je pouzita pro zkraceni drahy nastroje, aby
nedochdzelo k obrabéni vzduchu.

Jeden ze zpusobti, jak zamezit odstranéni platné drahy nastroje jako obrabéni vzduchu, je
aktivace v8ech t¥i kontrolnich voleb (dfik, pfedek drzaku a zadek drzdku). Ale to bude mit za
nasledek delsi dobu vypoc¢tu drahy nastroje. Je tedy doporuceno aktivovat pouze kontroly, které
jsou pro vami vytvafenou drahu nastroje nezbytné.

$

S——

"Skorepina" pridavku
Draha nastroje

1. Celo (3pi¢ka) nastroje
2. Drik nastroje
3. Predek drzaku
4. Zadek drzakuk
(s ) 5. Kapsa
6.
7.

Priklad platné hrubovaci drahy nastroje, kde systém zkrati drahu nastroje kvili obrabéni
vzduchu, kdyZ nebyla aktivovana volba Definice polotovaru
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"Skorepina" pridavku
Draha néstroje

1. Celo (3pi¢ka) nastroje
2. Drik nastroje

3. Predek drzdku

4. Zadek drzakuk

5. Kapsa

6.

7.

Priklad platné hrubovaci drahy nastroje, kde systém zkrati drahu nastroje kvili obrabéni
vzduchu, kdyz nebyla aktivovana volba Kontrolovat drik nastroje na kolizi

"Skorepina" pridavku
Draha nastroje

1. Celo (3pi¢ka) nastroje
2. Drik nastroje

3. Predek drzaku

4. Zadek drzdkuk

5. Kapsa

6.

7.

Priklad, kde systém zkrati drahu nastroje kvili obrdbéni vzduchu, kdyz nebyla aktivovana
volba Kontrolovat zadek drzaku nastroje na kolizi

Smrstit / Zvétsit

Tolerance definice ptidavku je hodnota, ktera definuje toleranci mezi nastrojem a polotovarem.
V minulosti to byla jedna hodnota, ktera mohla byt kladn4, nulova nebo zédporna. (Zapornou
hodnotu si lze pfedstavit jako zmenseni polotovaru nebo zvétseni velikosti nastroje; kladnou
hodnotu zase jako zvét$eni polotovaru nebo zmenseni velikosti nastroje.) Myslenka za touto
hodnotu je kompenzovat vysku profilu / toleranci pouzitou v mozaice polotovaru. Tato hodnota
neovliviiyje vyslednou soucdst, pouze otizne hrubovaci prichody a proto podiezani nebo
nedostate¢né obrobeni soucasti je malym dtivodem k obavam. Tato tolerance je urcena jako
pomoc pro minimalizaci obrabéni vzduchu, ale poskytuje vam moznost volby nad tim, jak
liberdlni nebo konzervativni bude zkraceni drahy néstroje.
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V této verzi byla stejnd myslenka koncepéné vytesena jako hodnota, o kterou budou velikost
polotovaru smrsténa nebo zvétsena. Bez ohledu na vybranou moznost je vzdy nutné zadat
kladnou hodnotu (nebo 0):

+  Kdyz je pouzita kladna hodnota Smrsténi, zptisobi to smrsténi polotovaru (ve vSech tiech
rozmérech). Dal§im pohledem na Smrsténi o velikosti 8,1 mm je ptedstavit si, Ze se nastroj
posunul o 0,1 mm. To ofizne drahu nastroje tak, Ze ji bude vice v materidlu.

Diilezité: Hodnota Smrsténi nesmi byt nikdy vétsi, nez polovina radiusu nastroje.

*  Kdyz je pouzita kladnd hodnota Zvétseni, zptisobi to zvétSeni polotovaru (ve vech tfech
rozmérech). To ofizne drdhu néstroje tak, Ze bude zasahovat dal ve sméru vné polotovaru.

Kontrolovat diik nastroje na kolizi
Pokud je toto zatrhavaci poli¢ko aktivovano, pak vSechny pohyby, kde se diik nastroje dotyka
(nebo protind) s definici polotovaru, jsou v draze ndstroje ponechdny.

Kontrolovat predek drzaku nastroje na kolizi
Pokud je toto zaskrtavaci policko zaskrtnuto, jsou vSechny pohyby, kde se pfedek drzdku dotyka
definice polotovaru, zachovany v draze ndstroje.

Kontrolovat zadek drzaku nastroje na kolizi
Pokud je toto zaskrtavaci policko zaskrtnuto, jsou vSechny pohyby, kde se zadek drzaku dotyka
definice polotovaru, zachovany v draze ndstroje.

Vyhnout se ohrani¢eni pro velikosti mezery mensi neZ

Pokud je toto zatrhavaci poli¢ko aktivovano, pak muazete zadat relativni nebo absolutni velikosti
nejvétsi mezery, kde ofiznuti neprobéhne. Ofiznuti drahy ndstroje nastane pouze tedy, kdyz
bude velikost mezery v polotovaru vétsi, nez uvedend hodnota.

Ignorovat kontury mensi nez

Pokud je toto zatrhavaci poli¢ko aktivovano, pak vSechny pohyby, kde se drzdk dotyka
geometrie polotovaru, jsou v drdze nastroje ponechdny v ramci relativni nebo absolutni
hodnoty, kterou zde zadate.

Vice pruchodu

Kdyz aktivujete volbu Vice prichodl v zdloZce Hrubovani, systém vam umozni vytvofrit vice
prichodi drahy nastroje, které jsou odsazeny ve sméru normaly plochy bez ohledu na orientaci
osy nastroje. Tvar drahy nastroje se neméni. Hrubovaci priichody jsou umistény nad
dokoncovacimi. Aktivujte Hrubovaci prichody pro odebrani vétsiho mnozstvi materialu. Blize k
vyslednému povrchu aktivujte volbu Dokoncovaci prachody pro vytvoieni mensich feza. Pocet
definuje kolik fezti bude vykondno a Mezera je vzdalenost mezi fezy.
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Vice prichodd B

Hrubovac priichody

Poéet B

Mezera 2

Dokonéovacs prichaody

Paget 4
Mezera ns
Tridit padle ezt hd

Priichadi |
Postupna = zména kRl obrabEni o

[ ook | [ zusw |

Menu Tfidit podle vdm umoZuje zvolit obrabéni v fezech pouZitim volby Rezd nebo po
hladinach s pouzitim volby Prichod.

O==C="=) Q)

I | o

Setadit podle Rez Sefadit podle prichodi

Na nasledujicich obrazcich vidime porovnani obrabéni sefazeného podle fezi a prichodd. Jsou
zde tfi hrubovaci fezy nebo prichody s 5 mm rozestupy a jeden dokoncovaci priichod s 1 mm
rozestupem.
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Setadit podle Rez Setadit podle prachodt

Postupna XY zména uhlu obrabéni

Tato volba umoznuje draze ndastroje otoceni s kazdym novym priichodem s nastavenou velikosti
thlu. Je k dispozici s kalkulaci zaloZenou na Plochach, $abloné Rovnobézné fezy a s nenulovym
Uhlem obréabéni v Z.

Vnoreni

Volba Vnoteni umoziiuje zanofeni nastroj do fidiciho povrchu ve sméru osy nastroje a tak
hrubovani soucasti.

Vnoren( = E

Délka kroku

Délka rezu 0

— : \\ \ | | L/
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Volba Délka kroku popisuje vzdalenost piejezdu (pfeskoku) mezi zanofovacimi pohyby. Vyska
vnoreni je vzdalenost nad povrchem, kde by mélo vnofeni zacit.

|}

1. Délka
2. Vyika

0]

Vv

Délka Fezu a Uhel vyjezdu nejsou jesté vyuzity a planuje se jejich pouziti v p¥isti verzi.

Kapsa Morph

Volba Kapsa Morph vdm umoziiuje generovat drahu nastroje pro nekomplikované kapsy. Pro
tuto volbu je dtlezité, Ze pracujete s povrchy, které definuji uzavienou kapsu, takze musite
zvolit plochy, které definuji hranu kapsy a ne pouze plochu, kterd je dnem kapsy.

Kapsa Morph = E

Pohyb Zvenku dovnitf v

Hodnota kroku 1

Oblast kapsy Pl v

[ spirdlové obrébéni

Pohyb
Tato volba urc¢uje smér obrabéni. Miaze to byt Zvenku dovniti nebo Zevnitr ven.

Hodnota kroku
Tato volba nastavuje maximalni vzdalenost mezi dvéma fezy.
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Oblast kapsy
Tato volba definuje zda chcete obrabét celou kapsu s pouzitim volby PIny nebo zda chcete
zastavit obrabéni po ur¢itém poctu fezil s pouzitim volby Poctem fez(.

Pocet fezl

Tento parametr nastavuje pocet hrubovacich fezt pro kapsu Morph. Pokud je pouzit, pak je
pravdépodobné, Ze cela kapsa nebude obrobena.

Spiralové obrabéni
Pokud aktivujete spirdlové obrabéni, pohyb ndstroje se zméni z rovnobéznych fezti na
spirdlovitou drahu néstroje.

Hloubka rfezu

Hloubka fezu se podoba volbé Vice prachodi (viz Vice priichod). Vice priachodi jsou vidy
posunuty (ofsetovany) ve sméru normaly povrchu, bez ohledu na orientaci osy ndstroje. Naopak
nékolika nasobné fezy, generované funkcemi Hloubka fezu, budou vzdy ofsetovany (posunuty)
relativné k orientaci osy ndstroje. Hrubovaci priichody jsou umistény nad dokonc¢ovacimi
prichody. Aktivujte volbu Hrubovaci priichody pro odebrani vétsiho mnozstvi materidlu. Blize k
vyslednému povrchu aktivujte volbu Dokoncovaci prachody pro vytvoieni mensich feza. Pocet
definuje kolik ezt bude vykonano a Mezera je vzdalenost mezi fezy.

Hloubka fezu =B
Hrubovac prichady
Podet 2
Mezera 5

Dokonéovaci prichody

Pocet 3
Mezera 1
Poudit hloubkuna | Celou drdhu nastiaje e

Pouze pryni fez

LCelou drahu nashioje
Pouze preni prichod ‘

Ttidit podle [ﬁez& Y]
Rezii

Préichodd |

[ Pouzit rampu

[ x| [ 2wt |

Kombinace Vice prichodd a Hloubky fezu vytvori smés obou typt fezd. Hierarchicky jsou
hloubkové tezy prvni na fadé. Kazdy fez v hloubce je spojen s kompletni sadou vice prichodi.
Pokud napiiklad zadate hloubka fezu 10 a 10 vice prichodd, vysledkem bude 16 * 10 = 100
fezli. Posuv z jednoho fezu na dalsi se provadi ve sméru tthlu bo¢niho naklonu nastroje.

Pouzit hloubku do

Menu Pouzit hloubku do vam umoznuje zadat, jak budou pouzity hloubky fezu: na Celou drahu
nastroje, Pouze prvni fez nebo Pouze prvni prichod.
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Tridit podle
Menu Tfidit podle vdm umoZfiuje zvolit obrabéni v fezech pouZitim volby Rezd nebo po
hladindch s pouzitim volby Prichodd.

A -
; |_-lh1

Sefadit podle Rezi Setadit podle prichodt

Pouzit rampu
Tato volba méni rtizné hrubovaci a dokoncovaci fezy do jednoho spirdlovitého fezu. Sefazeny
jsou od hrubovacich po dokoncovaci priichody. Néstroj zac¢ind a kondi ve stejné poloze jako bez

pouziti rampy.

Priklad

Nasledujici obrazky ukazuji obrabéni sefazené podle drahy a priichodt. U varianty s Tridénim
podle Prichodd miazete vidét, Ze se ndstroj pohybuje ve stejné roviné vzhledem k fidicimu
povrchu. U varianty sefadit podle drahy miiZete vidét, Ze fezy ndstroje jsou vzhledem k fidicimu
povrchu krok za krokem. Soubor k tomuto piikladu najdete v souboru Depth Cuts.vnc.
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T2 11 /3
Vo
J=e4q 21 %4
— S—
Sefadit podle prichoda Setadit podle Rezii

Oblast hrubovani

Tato funkce vytvari pfechodovou drdhu nastroje pro naboj obézného kola. Lze ji pouzit pro
vytvofeni hrubovacich postupii a také postuptt dokoncovani dna, a Ize ji pouzit pro obrobeni
obézného kola s nebo bez mezilopatkami. Vysledky této funkce jsou podobné jako Prechod mezi
2 plochami, ale s touto funkci mate moznost definovat mezilopatku, kolem které miaze nastroj
pracovat.

293



Zalozka Hrubovani

Oblast hrubowvani

Vypocet aplikovan: |Pu kontrole kolize - |
Otaceni okolo rotacni osy |2 Osa - |
Zakladni bod rotacni osy Vyberte bod...

@) Maximalni krok 1

Pocet rezu v sekd 3

Zpusoh obrabeni ||:ik cak (jen sousledne) - |
Oblast |Kumpleh'|e b |
| Orezavad rezy @ podle %% délky rezu 2
pokud zakriveni presahne prumer
nastroje
Prodlouzeni na zacatku 0
na kondi 0

Hloubka rezu

Vyhlazeni nad rozdelenim

+ Kdyz pracujete s okraji, musi byt nastroj celni fréza kulova a v zalozce Pomocné
musi byt zatrzeno Vypocet vztazen na stred néstroje.

@ *  Pokud pracujete s okraji, méla by byt hodnota rovna nebo vétsi nez radius
nastroje. Mensi hodnota poskodi plochy pokud ovsem neni aktivovana ochrana
proti nebude aktivovana ochrana proti kolizim.

Vypocet aplikovan

Tato volba urcuje, zda jsou hrubovaci priichody vypocteny pro pouziti fizeni osy ndstroje ze
zdkladni drahy ndstroje (Po kontrole kolize) nebo zda kazdy hrubovaci prichod vypocte svoji
vlastni osu néstroje a kontrolu kolize (Pfed Vyklanénim).

Rotacni osa kolem
Vyberte osu, kolem které se obézné kolo otaci a to bud X, Y, Z nebo UZivatelem definovanou osu.

Zakladni bod rota¢ni osy
Tato polozka definuje pozici osy. Napiiklad, pti pouziti osy Z musite zadat souradnice X a Y po

definici jeji polohy.

Maximalni krok
Tato volba definuje maximalni vzddlenost mezi dvéma fezy. Pocet fez1 je upraven pro dosazeni
pozadovaného kroku. Tato vzdalenost miize byt mensi nez zadana hodnota, ale nikdy nebude
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vétsi. Misto toho mizete zadat pocet fezli prostiednictvim volby Pocet rezl v sekci.

Pocet fezli v sekci
Tato volba stanovuje kolik fezi je v pozadované sekci. Krok je upraven tak, aby vyhovoval
zadanému poctu. Misto toho muazete zadat velikost kroku prostiednictvim volby Maximalni krok.

Zplisob obrabéni
Volby v tomto menu vam pomahaji definovat spojeni k dal$imu fezu mezi lopatkami.

Jednim smérem (podél rotacni osy)
S touto volbou obrdbéni zac¢ina u dolni hrany plochy dna obézného kola, pokracuje po
lopatkach a kon¢i u horni hrany dna. Pak pfejede na zacatek a pokracuje s dalsi lopatkou.

Jednim smérem (opacné podél rotacni osy)
S touto volbou obrabéni zac¢ina u horni hrany plochy dna obézného kola, pokracuje po
lopatkach a kon¢i u dolni hrany dna. Pak pfejede na zacatek a pokracuje s dalsi lopatkou.

Cik cak
S touto volbou obrdbéni zac¢ina na hrané dolni plochy obézného kola, pokracuje po
lopatkach na dal$i hranu, pfejede na dalsi fez na stejné hrané a pokracuje v obrabéni k prvni
hrané. Potadi fezii je zleva doprava a to pti pohledu z vnéjsku obézného kola smérem do osy
rotace obézného kola.

Cik cak (jen sousledné)
S touto volbou obrabéni zac¢ina uprostied povrchu a pokracuje smérem ven na obé strany.
Pokud pouzivate Pocet fezli v sekci a tuto volbu Zplisob obrabéni, miizete také aktivovat volbu
Stfidat smér pro omezeni délky drah.

Stfidat smér pro omezeni délky drah

Tato volba je k dispozici pouze s aktivovanou volbou Pocet fezli v sekci a nastavenym ZpUsob
obrabéni na Cik cak (jen sousledné). Kdyz je toto zatrhavaci poli¢ko zatrzeno, draha nastroje
nebude obrabét pouze sousledné, ale bude stiidat sousledné a nesousledné obrabéni.

Oblast
Polozky v tomto menu vam pomohou definovat oblast kolem rozdélujici lopatky, ktera ma byt
obrabéna.

Kompletné
Tato volba obrobi celou oblast mezi dvéma hlavnimi lopatkami.

Leva strana
Tato volba bude obrabét pouze mezi levou hlavni lopatkou a rozdélyjici lopatkou, které jsou
definovany pti pohledu z vnéjsku na obézné kolo smérem k ose otaceni obézného kola.

Prava strana
Tato volba bude obrabét pouze mezi pravou hlavni lopatkou a rozdéluyjici lopatkou, které
jsou definovany pti pohledu z vnéjsku na obézné kolo smérem k ose otaceni obézného kola.

Orezat fezy
To definuje, zda je ofezdni nastaveno procentem kontur, nebo zda ofezavani zacne, jakmile
zakfiveni kontury pfesahne primeér nastroje.
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Rozsifeni
To se pouziva pro zadani rozsifeni drahy ndstroje na zac¢atku a / nebo konci vychozi drahy
nastroje. Aktivuje se nastavenim Vypocet aplikovan na Po kontrole kolize.

Hloubka fezu

Je-li tato volba pouZita, bude $ablona drahy nastroje zkopirovana ve sméru dotyku nastroje.
Ucelem je odebrat veskery material z naboje obézného kola. Jakmile je vygenerovana bezkolizni
$ablona, lze ji pouzit pro hloubkové fezy za predpokladu, Ze budou vSechny nasledujici horni
fezy bez kolizi. Nastavte celkovy pocet fezti, vzdalenost mezi fezy a pocatec¢ni vzdalenost nad
ptivodni drahou nastroje. Aktivuje se nastavenim Vypocet aplikovan na Po kontrole kolize.

Vyhlazeni nad mezilopatkou
Tato volba se pokusi vyhladit drahu néstroje nad mezilopatkou. Aktivuje se nastavenim Vypocet
aplikovan na Po kontrole kolize.

Priklad: Pouziti Oblast hrubovani

Porovndni voleb 5 osého obrdbéni obéziného kola a MultiBlade v 5 osdch plynule

e 41 Ackoliv zakladni modul 5 os plynule obsahuje volby
= - | pro obrabéni ob&znych kol, je doporu¢eno

i uprednostnit modul MultiBlade v 5 osach plynule
L (nebo MultiBlade v 5 osach plynule trovné 2 pro

9 nejlepsi ovladani vSech aspektd obrabéni obézného
= kola). Protoze je MultiBlade pouze pro obézna kola

a blisky, automaticky detekuje a vyuzije radialni
symetrii, zpracuje lopatky a rozdélovaci kola s
jakymkoliv zakfivenim a nabidne moznosti a
ovladaci prvky, které jsou urc¢eny pro obézna kola, jako je naptiklad speciilni nastaveni
nabéznych a zadnich hran.

=l

Oblast hrubovani je vybudovana na stavajici strategii drahy nastroje. TakZe jako prvni se vytvofi
draha nastroje tfiskového obrabéni kolem ploch. Zaméfime se pouze na jednu skupinu ploch.

1. Je pouzita pfechodova $ablona drahy nastroje Rovnobézné s plochou. Vodici plocha (Samotna
hrana) je v tomto pfipadé ($edd) plocha dna.

2. Funkce Oblast hrubovani pottebuje segment obézného kola s minimalné dvéma lopatkami,
definovany jako fidici plochy. Pokud nema obézné kolo mezilopatku, pak musi byt vybrany
dvé plochy dané lopatky. Pokud obézné kolo obsahuje plochu mezilopatky, musi byt
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vybrany dvé plochy lopatky a také plochy mezilopatky (v tomto ptikladu v§echny zelné
plochy).

@ Obézné kolo musi byt tvofeno dvéma plochami, které tvofi uzavienou
konturu.

3. Pocet fezli zavisi na velikosti obrabéné oblasti. Pro tuto strategii je nezbytné mit pouze
jeden fez. Nastavte typ obrdbéné oblasti na Dany poctem fezii a do pole Pocet fezl zadejte 1.

4. 'V zaloZce Kontrola osy nastroje zadejte 99 stupiiti jako hodnotu Uhel naklonu do strany ze sméru
obrabéni. Tak bude nastroj rovnobézny s fidici plochou. V tomto piipadé bude ndstroj
tiiskové obrabét. Vyslednd drdha nastroje bude vypadat takto.

ProtoZe se ndastroj naklani normalné (kolmo) k fidicim plocham, bude nastroj
kolidovat s obéznym kolem a nékdy s plochou dna.

5. V zaloZzce Kontrola kolize musi byt aktivovdna skupina funkci kontroly kolize. Zde jsou dvé
strategie, které musi byt aktivovany:

O Naklonit nastroj ven s maximalnim Ghlem a Pouzit bo¢ni Uhel nédklonu se zatrzenym
zatrhavacim poli¢kem Ridici plochy. To zabrani kolizim s ob&znym kolem.

O Vyjezd nastroje podél osy nastroje se zatrzenym zatrhavacim polickem Kontrolni plochy #n.
Vyberte (Sedou) plochu dna (stejnd, jako vybrand Samotnd hrana). To zajisti, Ze ndstroj
nebude kolidovat s dnem.

Vysledna drdaha nastroje by ted méla byt bez kolizi a tfiskového obrabéni. S touto informaci o
draze nastroje mutze systém definovat konturu dna mezi lopatkami a kde zac¢ind a kondi.

Ted kliknéte na zalozku Hrubovani, aktivujte zatrhavaci pole Oblast hrubovani a kliknéte na Oblast
hrubovani, aby bylo mozné nastavit nasledujici parametry:
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Oblast hrubovani
Vypodet aplikovan:
Rotadni osa kolem

Zakladni bod rotadni osy

@ Maximalni krok

Pocet rezll v sekd

Zplsob obrabéni

COhlast

o | Orezat rezy

|Pred Vyklanénim -|

|z 0sa -|

Vyberte bod...

1

3

|Cik cak (jen sousledné) - |

|Knmp|e1r|é - |

@) podle %: délky rezu 2

pokud zakfiveni presdhne primér
nastroje

Pro Rotacni osa kolem zvolte bud X, Y, Z nebo Uzivatelem definovana osa. Pfi pouziti
uzivatelem definované osy mtizete bud vybrat osu z geometrie, nebo mazete zadat vektory

XY, Z.

osy.

Pokud je v jednom sméru rota¢ni osa posunuta, musite zvolit bod jako Zakladni bod rotacni

Pokud definujete hodnotu pro Maximalni krok, nastavi se tim maximalni vzdalenost mezi
dvéma fezy. Tato vzdalenost mtize byt ve vlastni draze nastroje mensi, nez zadanad hodnota,
ale nikdy ne vétsi. Nebo mutiZzete misto zaddvani maximalniho kroku zadat hodnotu volby
Pocet fezli v sekci. Tyto fezy budou rozprostfeny ptes plochu dna se stejnym krokem.

Jako obrdbénou Oblast vyberte jedno z nasledujiciho:

Kompletné  cela oblast mezi dvéma hlavnimi lopatkami

Levastrana  pouze mezi levou hlavni lopatkou a mezilopatkou

Prava strana pouze mezi pravou hlavni lopatkou a mezilopatkou

ZpUsob obrabéni definuje spojeni mezi fezy. Na vybér jsou volby:

Jednim smérem
(podél rotacni osy)

Jednim smérem

(opacné podél
rotacni osy)

Cik cak

Obrabéni zac¢ind u horni hrany plochy dna obézného kola, pokracuje po
lopatkach a kon¢i u dolni hrany dna. Pak pfejede na zacatek a
pokracuje s dalsi lopatkou.

Obrabéni zac¢ind u dolni hrany plochy dna obézného kola, pokracuje po
lopatkach a kon¢i u horni hrany dna. Pak ptejede na zacatek a
pokracuje s dalsi lopatkou.

Obrdabéni zac¢ina na hrané dolni plochy obézného kola, pokracuje po
lopatkach na dal$i hranu, pfejede na dalsi fez na stejné hrané a
pokracuje v obrabéni k prvni hrané. Pofadi feza je zleva doprava.
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Cik cak (jen Obrabéni zacina ve stiedu povrchu a pro kazdou stranu pokracuje
sousledné) smérem ven.

6. Pro Vypocet aplikovan vyberte jedno z nasledujiciho:

V tomto piipadé bude kontrola kolize provedena pfed tim, nez
hrubovani oblasti vytvofi pfechodovou drahu nastroje. Pokud je
vypocet proveden po kontrole kolize, je mozné prodlouzit drahu
nastroje na zacatku a konci.

V4

%
Y]
|

1

Po kontrole kolize

V tomto piipadé bude drdha néstroje definovadna jako pfechodova
pies plochu dna pted provedenim kontroly kolize. Kontrola kolize
probéhne nasledné.

! l Pred vyklanénim
N
éJW

Vysledna drdha nastroje by méla vypadat takto:
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Transformace/Otoceni

Tato volba umoznuje automatickou tvorbu otocenych kopii drahy néstroje pro operaci. Je
stanovena rotac¢ni osa a jeji poloha spolu s po¢ate¢nim thlem, rota¢nim tthlem a po¢tem krokd.
Kromeé toho je k dispozici nékolik krokt pro t¥idéni drahy ndstroje. VSechna otoc¢eni drahy
nastroje vzdy vytvori pfi generovani "dlouhy” kéd, tedy kéd bez podprogramt.

Tridit podle
Definuje, jak bude drdha nastroje otocena.

*  Celkové drahy - Bude otocena celd sekce drahy nastroje v jednom kuse.

*  Prichodi - Otoceni bude aplikovano ve vrstvach. Poradi dvou otoc¢eni by bylo: 1. vrstva 1.
drahy nastroje, 1. vrstva 2. drahy nastroje. Pak 2. vrstva 1. drahy nastroje, 2. vrstva 2. drahy
nastroje, atd.

+  Rezll - Otoceni bude aplikovano v fezech. Poradi dvou oto¢eni by bylo: 1. fez 1. drahy
nastroje, 1. fez 2. drahy nastroje. Pak 2. fez 1. drahy nastroje, 2. fez 2. drahy nastroje, atd.

*  Procenta z celé drahy - Bude otoceno jen procento drahy nastroje. V tomto piipadé musi byt
zadana hodnota do pole Procenta z celé drahy.

Pouzit propojeni

Propojeni Ize nastavit na Pred oto¢enim nebo Po otoceni. Pokud je propojeni aplikovano pred
oto¢enim, budou mit vSechny otoc¢ené drahy nastroje stejné propojovaci segmenty jako vychozi
draha nastroje. Pokud je propojeni aplikovano po otoceni, bude propojeni oto¢enych drah
nastroji zkontrolovano na kolize a pfipadné vyjmuto. Tato volba tak pracuje pouze a
aktivovanou kontrolou kolize.

Pouzit polotovar

Polotovar lze pouzit na kalkulaci Pfed otoc¢enim nebo Po otoceni. Pokud je polotovar aplikovan
pied oto¢enim, budou mit v§echny otocené drahy nastroje stejnou definici polotovaru, jako
vychozi drdha néstroje. Pokud je polotovar pouzit po otoceni, bude pro kazdou oto¢enou drahu
nastroje definice polotovaru zkontrolovana.

Jak to funguje
V tomto dialogu by mély byt nastaveny vSechny polozky. Uvedeme pftiklad.

1. Musi byt zvolena osa otaceni. Na vybér je smér osy X, Y, Z a Uzivatelem definovana osa. Kdyz
zvolite Uzivatelem definovanou osu, mtiZete ji vybrat z geometrie nebo nastavit vektory X, Y a
Z.

2. Nastavte zdkladni bod osy otaceni, pokud je osa otaceni posunuta jednim smérem.

3. Nastavte pocet krok (tj. kolikrat by méla byt drdha nastroje zkopirovana). Pokud je zaddno

“_»”

1", bude stavajici draha nastroje presunuta.
4. Nastavte pocatec¢ni uhel. Tento tihel je poloha prvni oto¢ené drahy nastroje.

5. Nastavte rota¢ni thel. Rota¢ni thel je prirtistek mezi dvéma otoc¢enymi drahami nastroja.
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6. Vyberte zptisob tiidéni. To definuje, zda bude draha ndstroje otocena.
7. Nastavte Pouzit propojeni. Propojeni lze pouzit pted nebo po otoceni.

8. Pouzit polotovar. Polotovar lze pouzit pted nebo po otoceni.

Otocit Drahu
Orientacni
Osy/Smer |2 Cza - |
Zakladni bod v
Pocet kroku 4
Otocit
Pocatecni ahel ]
Rotacni Uhel an
Posunout
Pocatedni vedalenost 0
Velikost kroku 0
Trideni
Tridit podle |F'ru-:hndu - |
Pouzit propaojeni |Pred otocenim hd |
Poudit pridavek Po otoceni

Zrcadleni

Tato volba vam umoznuje zrcadlit drahu nastroje a generovat jeji prevracenou kopii. Kliknéte
na tlacitko Zrcadlit pro otevieni dialogu Zrcadleni drahy nastroje, ktery nabizi toto nastaveni.

Osa/Smér
Vyberte X osa, Y osa, Z osa nebo Uzivatelem definovana osa. Pfi pouziti uzivatelem definované osy
muzete bud vybrat osu z geometrie, nebo mtzete zadat vektory X, Y, Z.

Zakladni bod
Miizete nastavit zakladni bod osy otaceni, pokud je osa otdc¢eni posunuta jednim smérem.

Volby Tridéni

Tyto volby vam umoznuji zménit pofadi a smér vychoziho hrubovani.
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Yolby trideni pro hrubovani

Prevratit poradi... Pruchodu w7

Spojeni rezu nejkratsi vedalenost

Pfrevratit poradi...
Tato volba pfevraci pofadi fezti pro hloubkové fezy nebo vice priichodt.

*  Prichodi - ve vychozim nastaveni obrabéni zac¢ne s fezem nebo priichodem, ktery je
povazovan za posledni, nebo fezem s nejvétsi vzdalenosti k obrabéné plose. Nastaveni této
volby na Priichodl jednoduse zaméni potfadi obrabéni. Ted bude jako prvni fez ten, ktery je
hned vedle tidici plochy.

*  Celkové drahy - tato volba zaméni potadi fezti skupiny prichodi a fezli a soucasné poradi
jednotlivych fezl za jeden priichod nebo fez. Pokud by naptiklad vychozi obrabéni zac¢inalo
z patého priichodu a postupovalo zleva doprava, nové poradi s touto volbou aktivovanou by
nyni zac¢inalo z prvni hladiny a pokracovalo zprava doleva.

Spojeni fezli nejkratsi vzdalenosti

Tato volba pracuje s funkcemi Vice prachodd a Hloubka fezu. U obou téchto funkci mate na vybér
mezi TFidit podle RezG a Tfidit podle Prichod(i. Pokud je aktivni TFidit podle Rezl, pak uvidite, Ze i
kdyz budete pouzivat pohyb CikCak (viz Zptisob obrabéni), obrabéni v jednom fezu je
jednosmérné. Smér obrabéni se az do dalsi drahy neméni. To znamena, Ze se nastroj pohybuje
na dlouhé vzdalenosti bez obrabéni. Pokud aktivujete Spojeni fezi nejkratsi vzdalenosti, obrabéni
bude vyuzivat nejblizsi vzdalenost k dal$imu fezu. Vysledek je obrabéni Cikcak v ramci jednoho

by

5%

Draha CikCak s
aktivovanym “Spojeni fezl
nejkratsi vzdalenosti”.

Vychozi chovani cela
nastroje s drahou CikCak
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Parametry Hrubovani pro Trojuhelnikovou sit

S kalkulaci zaloZenou na Trojihelnikové siti nabizi zdlozka Hrubovani riizné volby pro rtizné
Sablony:

* (8ablona=Hrubovani) volba Definice polotovaru : viz Dialog Definice polotovaru déle

+ (8ablona=Hrubovani nebo Konstantni Z) parametry Pokrocily: viz “Dialog Pokro¢ily (volby
pro Hrubovani)” na strané 304

* (3ablona=Hrubovani) parametry Najezdy: viz “N4jezdy” na strané 305

*  (Sablona=Projekce) volba Vice prichodi : viz “Vice priichod” na strané 287

Dialog Definice polotovaru

Po kliknuti na tlac¢itko Definice polotovaru se otevie dialog Definice polotovaru. Polozky v tomto
dialogu vdm umoznuji definovat polotovar a urc¢it hodnotu modelu polotovaru bud’ smérem
dovnitt (Smrstit) nebo ven (Zvétsit). Toto odsazeni (offsetovani) se provadi ve vSech tfech
rozmérech.

Rozbalovaci menu Typ polotovaru nabizi tii volby pro definovani velikosti polotovaru:

A

Ohraniceni:

Pouziti obdélnikového ohraniceni (1) kolem
obrabécich ploch (2). Pouzijte tuto volbu, pokud je
polotovar k obrobeni blok o tvaru kvadru.

Plochy:
1T Pouziti STL modelu nebo uzivatelem definované
plochy (1) pro definici polotovaru. PouZijte tuto
volbu, pokud obrabite odlitek nebo predem
obrobeny polotovar.

S Plochami miZete také volitelné urdit, zda Polotovar
ma podrezy. Kdyz toto policko neni zaskrtnuté
(vychozi nastaveni), je draha ndstroje vypoctena pro
cely polotovar a vysledkem miiZe byt mnoho
pohybt vzduchem. Kdy?z je toto zaskrtavaci policko
zatrzeno, jsou podle feza v polotovaru
identifikovany pfedem obrobené a podfiznuté
oblasti a podle toho vypocditana drdha nastroje, ¢imz
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se Casto uspofi cas.

&

2D ohraniceni:

Umoznuje vam specifikovat jednu nebo nékolik 2D
ktivek pro definovani polotovaru (1). Tuto volbu lze
pouzit pro obrobeni omezené oblasti nebo

zapusténi.

Dialog Pokrocily (volby pro Hrubovani)

V zavislosti na $abloné Trojahelnikové sité nabizi dialog Pokrocily rizné ovladaci prvky,
napiiklad Vyhlazeni, Odstranit rohové koliky, Filtrovani a Najezdy.

Vyhlazeni a Odstranit rohové koliky:

Tyto ovladaci prvky jsou k dispozici pouze pro $ablonu Hrubovani kalkulace zaloZené na
Trojuhelnikové siti. Nasledujici ilustrace zobrazuje rozdily mez tfemi volbami Vyhlazeni a

uc¢inkem volby Odstranit rohové koliky.

Vyhladit rohy: Vytvofi zaobleni v ostrych
rozich drahy nastroje. Zadejte radius
zaobleni jako procento vzddlenosti kroku.
Vsimnéte si, Ze zaobleni neni pouZzito pro
vnéjsi konturu (porovnejte s Vyhladit
vyslednou konturu).

Vyhladit vyslednou konturu: Vytvofi zaobleni
v ostrych rozich vnéjsi kontury. Zadejte
radius zaobleni jako procento vzdalenosti
kroku.

Vyhladit propojeni: Ofizne posledni
segmenty predchozi kontury a prvni
segmenty ndsledujici kontury tak, aby byly
vyhlazena propojeni ve skupiné. Propojeni
budou navazovat diagonalné nebo, v
pripadé propojeni s vyhlazovaci kfivkou
(splinem), propojeni by bylo typu S.
Odstranit rohové koliky: S krokem vétsim,
nez 50 %, mohou nékdy v rozich zlstat malé
zbytky materidlu. S touto volbou
aktivovanou bude do roh( pridan maly
pohyb navic a zbytkovy materidl bude
odstranén.

304




Zalozka Hrubovani

Filtrovani:
Filtrovani Ize pouZit pro odebrani malych kapes a segmenti, které nepotiebuji obrobeni.
Velikost téchto segmentt musi byt definovana jako procento priiméru nastroje.

Bez filtrovani: Draha néstroje obsahuje S filtrovanim: Malé segmenty jsou
malé segmenty odfiltrovany

[lustrace zachycuje drahu nastroje, kde jsou vytvofeny radidlni fezy v tazené trubce. Nalevo
vidite, Ze prvni fez kazdé hladiny je velmi maly segment drahy nastroje, téméf bod a neni nutné
ho obrdbét. Napravo, s filtrovanim nastavenym na 50% primeéru ndstroje, jsou zbyte¢né malé
segmenty odfiltrovany.

Najezdy

Tyto ovladaci prvky jsou k dispozici pouze pro $ablonu Hrubovani kalkulace zaloZené na
Trojthelnikové siti.

Stied nastroje:

Zvolte toto zatrhavaci policko, pokud je nastroj schopen zanotfeni do materialu. Zruste zatrzeni
tohoto zatrhavaciho poli¢ka, pokud by mél nastroj zac¢inat z bo¢ni strany materialu (naptiklad
nastroje s destickami, které nejsou schopny obrabét stiedem, takZe vnoteni a vrtani neni
mozné).
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Zalozka Hrubovani

Typ rampy:

Po najezd po rampé muiZete vybirat z nasledujicich voleb. Ve vSech ptipadech, pokud vybrany
typ selze (napiiklad pokud rampovity pohyb zptisobi kolizi), je misto toho pouZita jina volba
rampy. Pokud neni mozny pohyb po rampé, pak je pouzit vnotfovaci pohyb.

Automaticky:

Tato volba vyzkousi nasledujici volby rampy popotadé. Jinymi slovy: Nejdfive je vyzkousena
piimka; pokud selZe, pak je vyzkousena Sroubovice; pokud ta selZe, je vyzkouseno CikCak;
pokud to selze, je pouzit Profil.

Pfimka:
Pokusi se vyzkouset najezd po §ikmé piimce. Uhel rampy definuje ithel rampovitého pohybu viici
horizontale.

Sroubovice:
Pokusi se pouzit Sroubovité najeti do materialu polotovaru; nastroj najede do polotovaru s
§roubovitou interpolaci. Uhel rampy a Délka rampy jsou vyzadovany pro definici §roubovice.

Cikcak:

Kdyz je délka rampy piili§ kratkd pro P¥imku, je vyzkousen Sikmy pohyb ze strany na stranu
(cikcak). Pohyb Cak je v opa¢ném sméru nez Cik, ovSem pod stejnym thlem viéi horizontdle.
Uhel rampy definuje tihel rampovitého pohybu vii¢i horizontale. Délka rampy definuje délku
kazdého Cik a Cak.

Profil:
N4stroj najizdi do polotovaru po kontute soucasti nebo profilu dradhy nastroje. Uhel rampy je
vyzadovan pro definovani profilu pohybu a thlu, pod kterym do polotovaru najizdi.

Uhel rampy:
Definuje thel, pod kterym nastroj najizdi do dalsiho fezu nebo priichodu. Pokud je to
nastaveno na 9o°, pak vSechny typy rampy degeneruji na ptimé vertikdlni pohyby.

Délka rampy:
Definuje jedno z nasledujicich, podle Typu rampy:

*  Primka: Délka primky
+ Sroubovice: Préimér sroubovice
+  Cikcak: Délka segmentu. (Kazdy cik a cak je segment.)

+  Profil: Délka profilu

Vice pruchodii

Tato volba je k dispozici pouze pro Trojuhelnikovou sit a jeji sablonu Projekce. Uplné informace
viz “Vice prachodd” na strané 287.
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Zalozka Pomocné

Zalozka Pomocné obsahuje nékolik pokrocilych voleb pro vylepseni vasi drahy nastroje. Ne
vSechny ovladaci prvky jsou k dispozici pro vSechny typy kalkulaci a $ablon; pokud je naptiklad
kalkulace zaloZena na Trojuhelnikové siti, je v zdlozce Pomocné jedinym dostupnym ovladacim
prvkem posuv. Pro kalkulaci zaloZenou na Plochach nebo Draténém modelu jsou ovladaci prvky
zalozky Pomocné rozdéleny do tii hlavnich oblasti, jak je uvedeno ddle.

*  Pokrocila kontrola posuvu

+  “Axidlni posunuti” na strané 309

* Razné:
o0 “Nastaveni omezeni stroje v ose Y~ na strané 310
o “Vyhladit normaly plochy” na strané 310

0 “Vypocet vztazen na stied nastroje” na strané 310

Pokrocila kontrola posuvu

Ovladaci prvky v sekci Pokrocila kontrola posuvu na zalozce Pomocné vam umoziuje upravit
nominalni hodnoty pracovnich posuvii, zadané v zaloZce Nastaveni (viz “Zalozka Nastaveni” na
strané 38).

Pokrocila kontrola posuvu
| Optimalizace posuvu podle Adiusu povrchu
| PouZit nechloposuy 9559
Pomér posuvu prvniho Fezu v % 100

Ne vsechny ovladaci prvky jsou k dispozici pro vSechny typy kalkulaci a $ablon; pokud je
napiiklad kalkulace zalozena na Trojtihelnikové siti, je jedinym dostupnym ovladacim prvkem
posuvu Pouzit rychloposuv.

Optimalizace posuvu podle radiusu povrchu

Aktivace zatrhavaciho policka Optimalizace posuvu podle radiusu povrchu vam umoziuje kliknout
na [..] (tlac¢itko vynechavky), coZ otevie dialogové okno, kde miiZete zadat parametry posuvu
pro rtzné velikosti zakiiveni plochy. Zde zadané procento posuvu prvniho radiusu ("pfimy") je
posuv, ktery bude pouzit na vsech zaktiveni ploch vétsich, nez je druhy zadany radius. Procento
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ZaloZzka Pomocné

4 14 r r . " " . v r Ve 14
posuvu pro posledni zadavany radius ("9") je posuv pro vSechny ostré rohy se zakiivenim
mensim, nez je pfedposledni zadany radius.

Optimalizace posuvu podle radiusu povrchu =
R=0 pagig piimp Posuy % 100
—_—
\f' R &dius 10 Posuy & 10
T,
34 L i
e A adius 5 Posuw % 2
~
BE=0
b4 R adiuz 0 Posuwy % 1
ok | [ zwast |

Poutzit rychloposuv

Kdy?z je aktivovano zatrhavaci policko Pouzit rychloposuv, bude rychloposuvy generovany jako G1
misto GO. To mGze pomoci vyvarovat se pripadnym kolizim protoze rychly posuv G1 bude
interpolovany pohyb ve vSech osach, oproti pohybu G0 na vétsiné stroja.

V textovém poli, které se po aktivaci tohoto zatrhavaciho policka otevie, miiZete zadat posuv
pro pohyby rychloposuvu G1.

Pomér posuvu prvniho fezu v %

Tato volba vam umoznuje zménit posuv pro prvni ez v operaci. Nastavujete procento pro
upraveni posuvu. Hodnota mezi o a 100% posuv snizi. Hodnota vétsi nez 100% posuv zvysi. To
vam pomuze zohlednit vétsi zatiZeni nastroje pfi prvnim fezu. Na ndsledujicim obrazku vidime
nastroj, ktery bude nejdiive provadét obtizny fez, nasledovany leh¢imi rezy, které budou rovny
radiusu nastroje. Aby bylo zohlednéno vétsi zatizeni ndstroje pfi prvnim fezu, je posuv pro
zbytek operace sniZen na 50 %.
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Zalozka Pomocné

100% ] 1 100%

50%

N

Axialni posunuti

Sekce Axialni posunuti na zalozce Pomocné vam umoziiuje zadat axidlni posunuti: tedy posunuti,
které bude ptiddno k nastroji ve sméru jeho osy.

Mizete fidit, jak axialni posunuti ovlivni bod dotyku mezi nastrojem a obrobkem:

+  Pokud zvolite Konstantni pro kazdou konturu, bude vzdalenost axidlniho posunuti pouzita
rovnomérné a konstantné na kazdé konture. V takovém piipadé mtiZzete zadat hodnotu
(nebo vybrat bod) pouze pro Do.

+  Pokud zvolite Postupné pro viechny fezy, posune se bod dotyku s kazdym novym fezem coz
bude mit ten vysledek, Ze budou pouzity vSechny bfity nastroje. V tomto piipadé mizete
zadat hodnoty (nebo body) pro Do a Z.

*  Pokud vyberete Postupné pro kazdou konturu, bude se bod dotyku postupné posunovat. V
tomto pfipadé miiZete zadat hodnoty (nebo body) pro Do a Z.

Do a Z. Hodnoty pro Do a Z mazete zadat bud zaddnim textu do textového pole, nebo
kliknutim na tlacitko [...] a vybérem stavajiciho bodu v soucasti a nacteni soutradnice jeho
absolutni hloubky. Kladné hodnoty nechaji ndstroj odjet; zaporné hodnoty nechaji nastroj v
zabéru.

Tlumeni

Zatrhavaci policko Tlumeni vam umoziiuje zadat, zda maji byt zmenseny nahlé pohyby v
posunuti osy nastroje. Kdyz je tlumeni aktivni, jsou generovana virtualni zaobleni s polomér
rovnym dvojnasobku praméru nastroje. To pomdhd vyhladit drdhu néstroje tim, Ze brani vyjeti
nastroje ve sméru jeho osy v rozich nebo v jejich blizkosti.
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Nastaveni omezeni stroje v ose Y

Toto je zvlastni volba pro definovani limitd pro vysledné hodnoty Y. Pokud jsou tyto limity
stanoveny, pak je nastroj naklonén takovym zptisobem, zZe zlistava v téchto limitech. Toto je
velmi specialni volba pro obrabéni lopatek turbin, které nelze normalné obrabét na stroji, ktery
ma omezeny pojezd v ose Y.

Vyhladit normaly plochy

Kdyz je toto zatrhavaci policko aktivovano, pouzije tato funkce vyhlazovaci filtr na normaly
plochy pouzité pro kalkulaci osy nastroje v kazdé poloze drahy nastroje. Vysledkem bude
plynulejsi zména orientace osy nastroje pii projizdéni drdhou nastroje. Prah vyhlazeni je zména
uhlu ve stupnich na jednotku vzdéalenosti (mm nebo palec).

Vyhlazovaci filtr funguje takto: Pokud zména normaly povrchu v jakémkoliv bodu drahy
nastroje piekroci vyhlazovaci prah, jsou doplnény v draze nastroje dalsi polohy. Osa nastroje v
téchto novych polohach drahy nastroje je vypoctena jako linearni interpolace osy ndstroje mezi
body ptivodné vypoctené drahy nastroje.

Rizne

[ ] Mazx kroke Ghlu rotadni osy
[ ] Mastaveni omezeni stroje v ose Y

Wyhladit nomaly plochy 1]

|_|'Wpodet vetazen na stfed nastroje

Vypocet vztazen na stred nastroje

Tato funkce tidi zdkladni zptisob, jakym je vypocitavana drdha ndstroje. Ovliviiuje zptisob, jak je
nastroj polohovan tak, aby se dotykal fidiciho povrchu. Pokud je tato funkce zapnutd, je vypocet
zalozen na stfedu nastroje. Pokud je vypnutd, vychdzi kalkulace z bodu dotyku na nastroji. S
touto funkci je stfed ndstroje definovan jako stied rohového radiusu nastroje, coz je pro
stopkovou kulovou frézu na ose nastroje.

Pii vypoctu drahy ndstroje je nastroj ve vychozim nastaveni polohovan tak, Ze se dotyka fidici
plochy s pocatec¢ni orientaci osy ndstroje takovym smeérem, aby spltiovala kritéria ur¢ena
nastavenim v zaloZce Drahy plochy (viz zalozka “Zalozka Drahy plochy” na strané 58). Néstroj je
pak naklonén tak, Ze osa nastroje spliiuje kritéria ur¢ena nastavenim v zaloZce Kontrola osy
nastroje (viz “Zalozka Kontrola osy ndstroje” na strané 163).
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Kdyz je aktivovana volba Vypocet vztazen na stfed nastroje, naklonéni osy nastroje se provadi bez
zmény polohy stfedu poloméru zaobleni $pi¢ky ndstroje, takze se osa nastroje pak naklani
kolem stifedu a zmén boda dotyku nastroj/tidici povrch. Kdyz je funkce Vypocet vztazen na stred
nastroje vypnuta, naklonéni osy nastroje se provadi bez zmény bodu dotyku nastroj/tidici
povrch, takze se pak osa nastroje naklani kolem toho bodu dotyku a zmén stiedu radiusu
zaobleni nastroje.

Vysledkem pouziti této funkce je, Ze uzivatel mize vice fidit skute¢né polohovani drahy
nastroje.

Piiklad: Bo¢ni pohled na drahu nastroje s konstantnimi fezy v Z.
Obrazek nize porovnava bo¢ni pohled na drahu nastroje s konstantnimi fezy v Z, se
zatrhdvacim polickem zatrzenym a nezatrzenym.

*  Obrazek nalevo ukazuje kalkulaci s neaktivovanym zatrhavacim polickem Vypocet vztazen na
stfed nastroje, takze kalkulace vychazi z dotykového bodu. V tomto pifipadé maji vSechny
kontaktni body na plose stejnou hodnotu Z, ale stied nastroje se méni jako se méni normala
povrchu— jinymi slovy, ¢im piikiejsi plocha je, tim niz je stfed nastroje v Z.

+  Obrazek napravo ukazuje kalkulaci s aktivovanym zatrhavacim polickem Vypocet vztazen na
stfed nastroje, takze kalkulace je vztazena na stied nastroje. V tomto piipadé maji vSechny
stiedové body stejnou hodnotu Z, ale bod dotyku fidici plocha/nastroj se méni jako se méni
normala povrchu— jinymi slovy, ¢im ptikiejsi plocha je, tim vy$ je bod dotyku v Z.

Cervené tecky znazoriuji stfed nastroje a zluté te¢ky kontaktni body na
povrchu.

Pouziti volby Vypocet vztazen na stred nastroje obvykle vyzaduje zadani hodnoty
posunuti Okraje (zaobleni $picky nastroje) do dialogového pole Okraje, které otevira

® kliknutim na tla¢itko Okraje na zaloZce Drahy plochy (v sekci Oblast napravo od
urcité volby rozbalovaciho menu Typ). Dalsi informace a piiklad, viz “Bo¢ni krok”
na strané 161.
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Vyznamovy slovnik

Zde je uveden seznam pojmi a konceptq, které jsou pouzivany v dokumentaci 5 os plynule.
Nazev Definice
Ridici povrch je plocha nebo skupina ploch, které chcete obrabét. Plochy
Ridici plocha mohou byt na povrsich nebo télesech. Mazete vybirat fidici plochy, je-li
rezim vybéru v listé Obrabéni nastaven na Obrobek.

Tip: Pii pouziti Spravce prvka jako zkratky pro oznacovani
ploch dvakrat zkontrolujte seznam zobrazeny v dialogu
@ Vyberte [...] plochu a ujistéte se tak, Ze obsahuje pouze

polozky typu Plocha a nejsou v ném omylem zahrnuty i
kiivky nebo body.

Ridici kiivka je geometrie nebo hrana télesa, ktera bude pouZita pro Fizeni
drahy nastroje. S kalkulaci zalozenou na Plochéach, Trojahelnikové siti
nebo Swarf (tfiskovém) obrabéni, rizné strategie obrabéni nazyvaji fidici
kiivky riiznymi ndzvy, ale vSechny maji stejnou myslenku.

Ridici kiivka

Nazyvané také “boc¢ni obrabéni”; strategie kalkulace drahy nastroje,

Swarf obranéni e RV C oy
pouzivana pro vytvoieni cilového povrchu pouze jednim fezem.

Swarf frézovani Volba pouze 5 os plynule pro obrabéni bokem nastroje.

Kontrolni plocha je plocha pouzivana pro definici plochy obsahujici drahu
nastroje nebo nastavit oblast, do které nastroj nesmi a kde nesmi obrabét.
Kontrolni plochy také slouzi pro fizeni tvaru drahy nastroje tim
zptsobem, Ze ndstroj mtze sledovat topologii kontrolni plochy. Kontrolni
plochu 1 miZete vybrat, kdyz je rezim vybéru v listé obrabéni nastaven na
Omezeni. Dalsi kontrolni plochy Ize vybrat, kdyz je rezim vybéru pfislusné
nastaven ve menu Uzivatelsky rezim.

Kontrolni plocha

Vybérové tlacitko /

Tlagitko vynechavky (-] Tla¢itko, které ma na sobé tfi tecky ("vynechavku"). UmoZfiuje vdm

provést vybér v pracovnim prostoru.

Bod, kde se nastroj dotykd materidlu. Kdyz se nastroj nakloni, otaci se

Bod dotyku kolem bodu dotyku. V§imnéte si, Ze bod na materidlu je fixni a bod na
(kontaktni bod) vlastnim nastroji se méni podle orientace (kromé ndstrojt s ostrym
rohem).

. Bod, ktery je zndzornén soutfadnicemi v programu stroje.
Rezny bod nastroje

I, J, K orientace Hodnoty, které ptedstavuji orientaci osy nastroje
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nastroje
Okraj Vzdalenost mezi stfedem nastroje a povrchy.

Na obrazku dole je zobrazen koncept Bodu dotyku, Rezny bod nastroje and I, J, K orientace
nastroje .

1. Bod dotyku
(kontaktni bod)

2. Rezny bod
nastroje

3. UK orientace
nastroje
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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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Odkazy na zdroje Online

(missing or bad snippet)
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Index

1 point (Start point)
Swarf machining 96

2 points (Start point option)
Swarf machining 96

2D Containment
Area Options 128, 134

2D shape
machining boundary 134

2D shapes
machining area 128

3-Axis 164
Movement 164

3D vector 164

4-Axis movement 165

5-Axis movement 166

5-Axis MultiBlade 46, 49, 70, 296
5-Axis Toolpath Conversion 13, 36, 242

Adaptive cuts 160
Adaptive roughing 79

Add internal tool radius
margin 125

Additional check surfaces
Collision check 103
Degouging 102

Advanced options (5-Axis)
for Surface Quality 159
for tilting relative to cutting direction 175
of surface paths pattern 72
surface paths pattern 72

Advanced parameters (5-Axis)
for gouge checking 248
for tilting tool away 235, 238

After collision control 294

Air Move Safety Distance 268

Align tool axis to planar surface edges 181
All lines weighted by distance 199

Allow flipping side direction 180
Alternate direction to reduce ... 295
Always closest two lines 199

Angle
cutting 81
XY plane 81

Angle from curve 190, 205

Angle from spindle, main direction 194, 208
Anglein X,Y 64

AngleinZ 64

Angle Range
Area Options 127, 132

Angle step for rapid moves 270
Cylinder clearance 272
Sphere clearance 274

Angular Segmentation 272, 274
Apply Depth to, roughing 291
Apply linking 300

Apply stock 300

Approach from clearance area 254
Approach from feed distance 254
Approach from rapid distance 254

Approximate
By one vector 172
By two vectors 172
Smooth 172
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Index: Arc Parameters, macro setting - Check surface

Smooth (local) 172, 212
Arc Parameters, macro setting 281
Arc Sweep and Arc Diameter 282
Area containment 128

Area options
Surface paths tab 127

Area Options
2D Containment 128, 134
Angle Range 127,132
Corner Cleanup 127, 129
Extend/Trim 127, 130
Projection pattern 128
Projection Pattern 138
Rest finishing 128, 137
Rest rough 128, 136
Sharp Corners 129
Silhouette containment 128, 137
Trim to flute length 127, 131

Area Roughing 293
Area setting 295

Around, sphere clearance 274
As value 257-258
Auto, Run tool 214

Automatic (Start point)
Swarf machining 95

Automatic curve 197

Automatic spine
troubleshooting 39

Avoid by relinking
Swarf Machining 101

Avoid by retracting
Swarf Machining 101

Avoid trimming small gaps 287
Axial Shift 126, 309

ball mill cutters
required for Deburring 115

Before tilting 294

Blades
toolpath around 72

Blend spline
Gap option 259
Links between passes 266
Links between slice 264

Blisk 152, 175-176

blisk machining
5-Axis and MultiBlade 46, 49, 70, 296

Body
Drive Surface 74

Boundary
drive surfaces 121

Broken feed
Links between passes 265

Broken feed and rapid
Gap option 260

Button
Advanced 159, 169
Advanced Pattern 72
Edge Curves 67
First surface 69
Parallel 64
Projection 68
Rotary Axis 165
Second surface 69
Single Edge 67

Calculation Applied 294

Calculation based on tool center 310-311
caveat 311
illustrated 311

Center, Run tool 214
Chaining tolerance 160

Check against swarf surfaces
Collision check 102
Degouging 102

Check gouge between positions 250
Check holder back for collision 284
Check holder front for collision 284, 287
Check link motions for collisions 249

Check surface
drive surface parallel 70
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Index: Check Surface — Cut tolerance

Check Surface
definition 312
Gouge checking 245

Check tip radius 251

Check tool holder for collision 287
Check tool shaft for collision 284, 287
Circular shapes 83

Clearance angle 235

Clearance area 267

Clearance, see Link tab 252

clearances
floor (swarfing) 95

Clearances
Swarf Machining 102

Clearances for tool parts 247
Climb 143, 145

Climb Cut
(illustrated) 117, 119, 143

Clockwise 142-143, 145-147
Closest point 187, 202

Collision check
for 5-Axis Swarf Machining 102

Comments
in process dialogs 40

Complex shapes
finish-milling 83

Conical limit of tool axis 222

Connect slices by shortest distance 302

Constant cusp pattern 86
Constant cutting conditions 79

Constant depth for edge shape
Deburring 116

Constant width for edge shape
Deburring 116

Constant Z button 64
Constant Z pattern 76, 85

Contact point
definition 312

Containment boundaries 134

Contour Feed 39

Contouring
5-Axis 117
constant cusp 86

Contours
multiple 149

Conventional 143, 145

Conventional Cut
(illustrated) 117, 119, 143

Coolant 40
Copy previous solution 241

Corner Cleanup
5-Axis option under Area 129
Area Options 127, 129

Corner cleanup
dove tails 129
fish tails 129

Corners
for 5-Axis Contouring 119
for 5-Axis Swarf Machining 106

Counterclockwise 142, 145-147

Curve
perpendicular to 66

Curve pattern
2D 82

Curve Projection 82
Curve Tilt Type 202

Curves
Morph between 67
projected pattern 68

Custom Mode
5-Axis Machining palette 33

Cut
pattern 76

Cut area
Type Options 124

Cut direction
align along leading curve 67

Cut Direction 240
Cut order 141

Cut tolerance 157

_318_



Index: Cuts — Edge definition, autodetect

Cuts Direction (Multi Cuts)
number of 123 for 5-Axis Swarf Machining 104
parallel 80

Direction for one way machining 142
Cutter.LgFatlon Point Don’t use Lead-In 254
definition 312

Cutting area 124 Don’t use Lead-Out 255

type 121 Dove tails

Cutting conditions corner cleanup 129

constant 79 Drilling
Cycle Type 51

Cutting method 295 .
Drill Clearance 52

Cutting side Dwell 52
Pattern settings 92 Peck 52
Cylinder parallel to X, Y or Z, clearance 271 Retract 52
’ ’ Tap % 52
Drive Curve
closed 84
definition 312
Damp 309 for 5-Axis Wireframe 92
. . Offset 92
Damping Distance 197 open 84
Deburring Drive Surface
about 115

clearance 75
definition 312
Gouge checking 245

ball mill cutters only 115
Default Lead-In/Out 275

Degouging Drive surface
for 5-Axis Swarf Machining 102 cutting area type 121

Depth cuts 291, 302
Area roughing 296

Drive surface cuts
Parallel to check surface 70

Depth step Drive Surfaces 74
for Parallel cuts 81 selecting 75
Rough 79

Drives curves
Desired tilt angle 242 selecting 66

Detection angle (Corners tab) Drop tool down wherever needed 229
for 5-Axis Swarf Machining 107 Dwell 52

Detection angle (Corners tab, Inside corners)

Dynamically using leading curve 222
for 5-Axis Swarf Machining 106

Determined by number of cuts 123

Direct
Gap option 258 Edge
Links between passes 265 margin 125
Links between slice 262 wavy 121

Direct Approach 254 Edge Curves button 67

Direct Retract 254 Edge definition, autodetect

for Deburring 116
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Index: Edge definition, manual - From outside to center cut order

Edge definition, manual
for Deburring 116

Edge tolerance 125

Edges
avoid cuts 121
Gaps Along Cut 121
inlying 89
number of cuts 123
start and end cuts 122

Electrode machining 126
Ellipsis button 312

End margin 125
second curve 122
surface 122

Enforce Cutting Direction 148, 151
Engine inlets 196

Entry Feed 39

Entry feed distance 268

Entry/Exit
Link tab 253

Exact (Start point)
Swarf machining 95

Exclude edges
Deburring 116

Exit Feed 39
Exit feed distance 268

Expand

Stock definition parameter for Roughing 286

Extend Toolpath 127, 130

Extend/Trim
Area Options 127,130

Extends tool to infinity 251
Extension at end 296

Extension at start 296

Faces
Drive Surface 74
selecting 74
surface pattern 74
to machine 74

Feedrates 308
in 5-Axis Utility tab 307

Fillets
generating 129

Finishing passes 287, 291

Finish-milling
complex shapes 83

First contour 141

First Cut Feedrate %, Utility option 308
First entry 254

First surface toolpath tangent angle 73

Fish tails
corner cleanup 129

Fix Axis 240

Fixed tilt angle 187, 192, 195, 204, 207, 210
Fixed, Lead-in/Out setting 281

Flank milling 93

Flat areas
3D workpiece 79, 86
large 87
Minimum width 87
multiple Z levels 79, 86-87

Flatlands pattern 76, 87

Flip Stepover 139
Sorting options 139

Flip, Lead option 280
Floor clearance 95

Floor surfaces
swarf 94

Flowline
5-Axis toolpath pattern 71

Flute length
trimto 127,131

Follow surface iso direction 170

Follow surfaces
Gap option 258
Links between passes 267
Links between slice 264

From bottom to top cut order 141
From Center Away cut order 141

From outside to center cut order 141
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Index: From start to end - Lead and Lag

From start to end 196, 210
for each contour 198, 211

From top to bottom cut order 141
Front Shift 216

Front side
toolpath 72

Front, Run tool 215
Full, avoid cuts at exact edges 121

Full, start and end at exact surface
edges 122

Gap Options 258

Gaps Along Cut 122, 256
drive surface 121
Edges 121

G-Code 40
GO 308
G1 308

Generate toolpath only at front side 72
Geodesic pattern 76

Geometry input
for Deburring 115

Geometry selection
for Contouring 118

Geometry selection, Swarf machining 94

Gouge allowance
Degouging 102

Gouge Check tab 99

Gouge Excess
Swarf Machining 100

Gradual lead angle change 175
Gradual machining angle XY change 289
Gradual side tilt angle change 176

Gradual tilting only on connections 243

Height, Lead-In/Out setting 282

Heights
automatic setting 77, 79, 81, 84, 86-89
manual setting 77, 79, 81, 84, 86-89

Hemisperical shapes 83
Hole Depth 53
Horizontal tangential arc Lead-In/Out 278

I,J, Kvalues 164

1JK Tool Orientation
definition 312

impeller machining
5-Axis and MultiBlade 46, 49, 70, 296
finishing 49
floor 46, 69, 295, 298
roughing 48, 295, 298

Improve side tilt definition ... 181
Initial orientation limit 240
Inlying edges 89

Inside corners
cleanup 129

Inside Corners (Corners tab)
for 5-Axis Swarf Machining 106

Inside to outside, pocketing 290

Inward projection 90

Keep initial orientation until distance 270
Keep tool axis as vertical as possible 240

Keyway Cutter
Using with 5-Axis 217

Lanes 148

Large volume machining 78
Last contour 141

Last exit 254

Lead and Lag 169, 175, 177, 212
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Index: Lead angle - Maximum step over

Lead angle 174 Machine by Levels or Regions 149-150

To cutting direction 169, 213 Machine by Regions

Lead button Sorting options 138
select drive curves 66

Machining
Leading curve limit 124
toolpath orthogonal to 66 Parallel to curve 67
. . . pencil trace 125
Leavin in ints 24
eaving out gouging points 243 rotary 90
Length (Corners tab, Inside corners) Swarf surfaces 95
for 5-Axis Swarf Machining 106 wireframe 91
Length, Lead-In/Out setting 282 Machining angle
L | inX,Y 64,81
evels inZ 64

machine by 150
Machining area

containment 128
limiting 138

Limit
machining area 137-138

Limit cuts by one or two points 124 Machining boundary

Limit on tool axis 2D shape 134
Fonical 222 Machining palette
!n XY 221 5-Axis Custom Mode menu 33
!n Xz 220 Part/Constraint/Stock selection modes 33
inYZ 221

Machining strategy 62, 76

Limits, tool axis 220 surfaces 63

Link tab 252 Machining surfaces 77-78, 81, 84-85, 87-90
Links Maintain orientation across gaps ... 241
Between Passes 265
Between Passes Options 265 Maintain outside sharp edges 159

Between Slice 260
Between Slice Options 262

Make tool axis orientation ... 240

. Margin

LoII!Irl)op: tc:o(;s219 end 122
Hustrate start 122

Longhand output 40 Margins 69-70, 125

Loop (Corners tab, Outside corners) Add internal tool radius 125
for 5-Axis Swarf Machining 107 surface 70

surface edge 125
Lower curve

Swarf machining 95 Material allowance
offset 77, 80-81, 85-90

Material button 39

Max Projection Distance 68
Machine by Lanes

) ) Maximum angle step 234
Sorting options 138

for Quality in Automatic Tilting 241
Machine by Lanes or Regions 148 for Tool axis control 166

Machine by Levels Maximum distance 158

sorting options 138 Maximum step over 294
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Index: Maximum stepover — Part surfaces

Maximum stepover 161
Maximum tilt angle 235, 242

Minimal detected edge length
Deburring 116

Minimal sharp edge angle
Deburring 116

Minimize rotary axis moves 240
Minimize surface normal change 152
Minimize tilt axis moves 240

Mirror 301

Mold making 67, 90

Morph between two curves 67, 125, 147
toolpath pattern 123

Morph between two surfaces 69, 72, 126,

148
toolpath pattern 123

Morph pocket 290
Move, pocketing 290
Moving Tool Away strategy 230

Multi Cuts
for 5-Axis Swarf Machining 103

Multi passes 287, 302
MultiBlade 46, 49, 70, 296
Multiple passes on full with cut 81

Not be tilted and stay... 168
Number of cuts per section 295
number of cuts, determined by 123
Number of cuts, pocketing 291
Number of steps 300

Odjehlovani 115

Offset
drive curve 92
material allowance 77, 80-81, 85-90

stock allowance 77, 80-81, 85-90

offset
swarf 94

Offset type 77

One way 151, 169, 213
Along reverse rotary axis 295
Along rotary axis 295

One way cutting method 140

Operation Modifiers
5-Axis Toolpath Conversion 13, 36, 242

Orientation lines 92

Ortho to cut direction ... 171
Orthogonal arc Lead-In/Out 278
Orthogonal line, Lead-In/Out 279
Orthogonal to cut direction ... 172
Output Format 163

Outside Corners (Corners)
for 5-Axis Swarf Machining 107

Outside to inside, pocketing 290
Outward projection 90

Parallel Button 64

Parallel cuts 76, 127, 146
5-Axis toolpath pattern 63, 80
select machining angles 64
Start corner 150

Parallel projection 90

Parallel to check surface
drive surface cuts 70

Parallel to curve 126, 147
pattern 67
toolpath pattern 123

Parallel to surface 127, 148
Pattern 73
toolpath pattern 123

Parallel to surface pattern 70
Parallel toolpaths 63

Part surfaces
for Deburring 116
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Index: Part/Constraint/Stock selection modes — Relief groove (Corners tab, Inside corners)

Part/Constraint/Stock selection modes 33

Passes
parallel 80

Passes, roughing and finishing 288, 292

Pattern 14, 39, 60, 62, 76
Constant cusp 76
ConstantZ 76
Flatlands 76, 87
Geodesic 76
height 77, 79, 81, 84, 86-89
Morph between two surfaces 72
Parallel cuts 76
Parallel to curve 67
Parallel to surface 70, 73
Pencil 76, 89
Project curves 68, 76
Projection 76, 90
Rough 76, 78
Surface Path 72

Pattern (Multi Cuts)
for 5-Axis Swarf Machining 104

Pattern Layers (Multi Cuts)
for 5-Axis Swarf Machining 105

Pattern settings 91
Cutting side 92
surfaces 63

Pattern Slices (Multi Cuts)
for 5-Axis Swarf Machining 103

Pattern slices, Swarf machining 97-98
Pencil pattern 76, 89

Pencil trace machining 125

Pencil tracing 71

Perpendicular to curve 66

Plane in X, Y or Z, clearance 269

Plunge 289
Height 290

Pocket area 291
Pocketing 290

Pockets
multiple 149

Points
limit cuts 124

Pole limit 183

Port machining 196
Position line, Lead-In/Out 280
Position, start point 152

Post Processor
Custom 51

Project curve 147

Project curves 76
5-Axis toolpath pattern 68, 82
pattern 68
Radial 82
Spiral 82

Projection
inward 90
outward 90
radius 90

Projection Distance
maximum 68

Projection pattern 76, 90
Area Options 128

Projection Pattern
Area Options 138

Radial curve projection 82
Radial shapes 83

Radius
Cylinder clearance 271
Run tool 215
Sphere clearance 274

Radius (Corners tab, Inside corners)
for 5-Axis Swarf Machining 106

Radius (Corners tab, Outside corners)
for 5-Axis Swarf Machining 107

Radius for loops 159
Radius projection 90

Rapid
Distance 268
Retract 39

Regions 148
machine by 150

Relief groove (Corners tab, Inside corners)
for 5-Axis Swarf Machining 106
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Index: Remove areas where tool drop fails — Shapes

Remove areas where tool drop fails 229

Report Remaining Collisions 246
From all strategies 246

Respect tool axis angle limits 240

Rest finishing
Area Options 128, 137

Rest rough
Area Options 128, 136

Restore Defaults 41
Retract Angle 290

Retract to clearance area 254
Gap option 259
Links between passes 266
Links between slice 263
Through tube center 254

Retract to feed distance 254
Gap option 259
Links between slice 263

Retract to rapid distance 254
Links between passes 266
Links between slice 263

Retract tool
Along surface normal 231
Along tool contact line 233
Along tool plane 233
Away from origin 231
In user-defined direction 233
To cut center 232

Retracting the tool in X,Y or Z 230
Retracting tool along tool axis 228

Reverse
Sorting options 139

Reverse order of 302

Reverse Radial Sorting 139

Reverse Tangential Arc Lead-In/Out 277
Reverse Tangential Line Lead-In/Out 279
Reverse tool 183-184

Reverse Vertical Tangential Arc 277
Ridge height 161

Roll around (Corners tab, Outside corners)
for 5-Axis Swarf Machining 107

Rotary axis around 300

Rotary axis 40

Rotary Axis
Base point 294, 300

Rotary axis around 294
Rotary Duplicate 40
Rotary machining 90, 107
Rotary repeat 40

Rotate, Start point 152
Rotation angle 300

Rough
Depth step 79
intermediate slices 79

Rough pattern 76, 78

Roughing
Adaptive 79

Roughing passes 287, 291

Round corner (Corners tab, Inside corners)
for 5-Axis Swarf Machining 106

Round shapes 83

Ruled surface 178
Radius limit 178

Ruled surface radius limit 178

Run tool 213

Second surface toolpath tangent angle 73
Select Axis 133
Select First Edge Surfaces 69

Select machining angles
parallel cuts 64

Select Second Edge Surfaces 69
Select tool plane 164

Selector button 312

Set point by, start point 152
Set Y Axis Machine Limits 310
Shallow areas 83, 132

Shapes
circular 83
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Index: Sharp corner (Corners tab, Inside corners) — Stepover value, pocketing

complex 83
hemispherical 83
round 83

spiral 83

Sharp corner (Corners tab, Inside corners)
for 5-Axis Swarf Machining 106

Sharp corner (Corners tab, Outside corners)
for 5-Axis Swarf Machining 107

Sharp corners
cleanup 127

Sharp Corners
5-Axis option under Area 129
Area Options 129

Sharp edges detection angle 159
Shift by value, Start point 152
Shift, Swarf surfaces 98

Shrink
Stock definition parameter for Roughing 286

Side Shift 216

Side tilt 169, 171, 174, 176-177, 213
Definitions 169

Side Tilt Fanning Distance 177

Silhouette containment
Area Options 128, 137

Single Edge button 67

Single edge toolpath tangent angle 74
slice 103

Slices, roughing and finishing 288, 292
Slide Length 290

Slow and safe path creation 160
Small Gap Size 257-258

Small move size 261

Smooth
for Quality in Automatic tilting 241

Smooth Surface Normals 310
Smoothing above splitter 296

Snap distance
maximum 92

snap distance
tilting lines 199

Sort by slices 302
Sort by, roughing 288, 292
Sort by, toolpath 300

Sorting (Multi Cuts)
for 5-Axis Swarf Machining 105

Sorting options
Flip Stepover 139
Machine by Lanes 138
Machine by Levels 138
Machine by Regions 138
Reverse (Radial) 139
Start corner 138
Surface paths 138

Speed RPM 39
Speeds 39
Sphere, clearance 273

spine, automatic
troubleshooting 39

Spiral curve projection 82

Spiral cutting method 141

Spiral Pocketing 291

Spiral shape 83

Spiral, advanced options 141
Split long contours by length 241
Standard cut order 141

Start Angle 300

Start corner
Parallel cuts 150
Sorting options 138

Start margin 125-126
first curve 122
surface 122

Start point
Swarf machining 95

Start Point 151

will be applied in subsequent cuts ... 152

Stay Close to initial tool orientation 240

Steep areas 85, 132
Step Length 290
Stepover 161

Stepover value, pocketing 290
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Index: Stock allowance - Tilt for collision-free zones

Stock allowance Swarf machining 93, 126, 129, 143, 178
offset 77, 80-81, 85-90 axial shift 121

Axial Shift 121

Geometry selection 94

Pattern slices 97-98

Stock Definition 283
Parameters 284, 303
Tolerance 286

Swarf Machining

Stock to leave definition 312

Gouge checking 245
. Swarf Milling
Stop toolpath calculation 244 definition 312
Strategy

Swarfing Options 96

Swarf offset 94

Swarf surfaces 94
machining 95
Shift 98
Start point 95

Surface
cutting area type 121
End margin 122
limit machining 124

margins 70

Pattern 72

Start margin 122
Surface edge tabs, 5-Axis interface

curve tolerance 125 Corners 106, 119

. Gouge Check 99, 226

Surface edge handling 159 Link 252
Surface edges Multi Cuts 103

avoid cuts 121 Options 38

gaps 121 Roughing 283

number of cuts 123 Surface paths 58

start and end cuts 122 Surface Paths 94, 115, 117

Tool Axis Control 98, 163

Surface normal 183 Utility 307

Smoothing 310

. . . Tangential arc Lead-In/Out 276
Surface normal direction, start point 152

Tangential line Lead-In/Out 279
Surface paths pattern

Advanced 72 Tangential, Lead-in and Out setting 280

Surface paths tab Through, cylinder clearance 271
Area options 127

Sorti " 138 Tilt angle
orting options desired 242
Surface Quality 157 for collision-free zones 242

gradual, only on connections 243

Surface radius based feed optimization 307 )
maximum 242

Surf;\(.:es s Tilt angle at side of cutting direction 169,
rive
machining 77-78, 81, 84-85, 87-90 213

Machining strategy 63 Tilt angles 239

Morph between 72

Pattern settings 63 Tilt Curve 186, 201

Select First Edge 69 Tilt curves
Select Second Edge 69 morph between 67

surfaces Tilt for collision-free zones 242
swarf 94
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Index: Tilt Line - Type, cutting area

Tilt Line 199
snap distance 92

Tilt line (Start point)
Swarf machining 96

Tilt non-gouging segments 241
Tilt range 239

Tilted
From curve away 201
From point away 200
Through curve 186
Through lines 199
Through point 185
With fixed angle to axis 183

Tilted, Lead-in/Out setting 281

Tilting lines
maximum snap distance 199

Tilting lines maximum snap distance 174
Tilting tool away with max angle 167, 234

Tolerance
Gouge checking 245

Tool
consistent engagement 79
load 79

Tool Area Definitions 217

Tool axis
alignment 92
tilt line 92

Tool axis crosses tilt axis 183-184
Tool axis limits 220

Tool axis orientation, Lead-In/Out 280
Tool axis tilting strategy 167

Tool axis vector 166

Tool Axis will... 167

Tool Center 310

Tool clearance values
Collision check 103

Tool clearances 247
Tool Data available 38
Tool direction, reverse 183-184

Tool load 79

Tool orientation 268
Tool plane direction 164

Tool shift (Multi Cuts)
for 5-Axis Swarf Machining 105

Toolpath
anglein X, Y 64
angleinZ 64
Blades 72
Front side 72
limiting 124
morph between curves 67
orthogonal to leading curve 66
Parallel to curve 67

Toolpath calculation strategies, 5-Axis
to determine patterns 62

toolpath conversion 13, 36, 242

Toolpath ends
extend 127, 130
trim 127, 130

Toolpath patterns
Morph between two curves 123
Morph between two surfaces 123
Parallel to curve 123
Parallel to surface 123

Toolpaths
parallel 63

Transform Rotate 300

Triangle Mesh 86

Trim contours shorter than 287
Trim cuts, Area roughing 295

Trim to flute length
Area Options 127, 131

Trim toolpath 127, 130
for 5-Axis Swarf Machining 102

troubleshooting 39
Tube milling 196

Turbine blades 152
Cutting wide 310

Type Options
Cut area 124

Type, cutting area 121, 124
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Index: Unmachined areas - Zig Zag cutting method

Unmachined areas
clearing 128
removing 136

Upper curve
Swarf machining 95

Use lead/lag and side tilt angles 234, 236
Use lead/lag angle 234

Use Lead-In 254

Use Lead-Out 255

Use ramp, Depth cuts 292

Use rapid feedrate, Utility option 308
Use side tilt angle 234-235

Use spindle main direction 172

Use tilt line definition 174

Use Tilt Through 199

Use user defined direction 174

User Given Point, Run tool 216

Utility tab 307

Vertical areas 85
Vertical tangential arc Lead-In/Out 277
View direction 133

Volume machining 78

Width and Length, Lead-In/Out setting 281

Wireframe-based machining 91

X-Axis, parallel to
toolpath angle 81

Y-Axis, parallel to
toolpath angle 81

Z Height 77,79, 81, 84, 86-89

Zig Zag 169, 213, 295, 302
Climb only 295

Zig Zag cutting method 140
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