ЧЕ.

2007год

Техническое обоснование.
Задача: применение одной созданной УП (с угловой головкой) на станках V-Star и ВФ-5ВС, под управлением Sinumeric  840D.
Сравнение:

	
	V-Star
	ВФ-5ВС
	Принимаем

	Версия ПО Sinumeric  840D
	6.x.xx   ?
	5.4.xx   ?
	5.4

	Оси Рабочие
	B (±110º)  C (±400º)
	A (±110º)  C (±360º)
	<var> (±110º)  C (±359º)

	Скорости перемещения осей
	F(ускор)=60000 мм/мин
F(рабоч)=20000 мм/мин
	F(ускор)=15000 мм/мин

F(рабоч)(XY)=10000 мм/мин
F(рабоч)(Z)=5000 мм/мин
	F(ускор)=15000 мм/мин

F(рабоч)(XY)=10000 мм/мин

F(рабоч)(Z)=5000 мм/мин

	Стандартные подпрограммы
	SPEC_UGV
TIME_ON

TIME_OFF

TOOL_CHANGE
TOOL_BREAK_CHECK

FRONT_ROOF

TRANS_COR

HEAD_CLEAN

BLUM9902

BLUM9903

BLUM9905

BLUM9907

BLUM9908
ORIGINE
BORE

BORE2

POSXY1

POSXY2

POSXY3

POSZ
	нет
	На ВФ-5ВС необходимо создать пустые подпрограммы:
TIME_ON

TIME_OFF

TOOL_CHANGE

TOOL_BREAK_CHECK

FRONT_ROOF

TRANS_COR

HEAD_CLEAN

BLUM9902

BLUM9903

BLUM9905

BLUM9907

BLUM9908

ORIGINE

BORE

BORE2

POSXY1

POSXY2

POSXY3

POSZ 
В подпрограмму 

SPEC_UGV (на ВФ-5ВС) необходимо включить команды:

N1 G40 G17 G94 G90 G71

N2 SOFT

N3 FFWON

N4 G642

N7 G500

N8 G0 Z0.0 D0 M5 M9

N9 X0.0 Y0.0 A0.0 C0.0



	Постпроцессоры

	Необходимо стандартизировать процедуры, шаблоны и адреса в обоих постпроцессорах.

	
	
	
	


Математическая модель:
1)
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2) Упростим задачу исходя из переменных и исходных данных MOM/UG/UGPost:
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где:
mom_kin_pivot_dist_vec

Только для 4-х и 5-ти осевых станков с поворотной головкой. Задает вектор от точки поворота поворотной оси до конечной точки шпинделя. Этот вектор добавляется к длине инструмента для определения эффективной длины инструмента. Если переменная mom_kin_pivot_gauge_offset так же задана, используется переменная mom_kin_pivot_dist_vec. Если переменная mom_kin_pivot_gauge_offset задана и переменная mom_kin_pivot_dist_vec не задана, постпроцессор используется вектор (0,0,mom_kin_pivot_gauge_offset) как вектор смещения точки поворота. 

mom_kin_pivot_gauge_offset

Только для 4-х и 5-ти осевых станков с поворотной головкой. Задает расстояние от точки торца шпинделя до точки вращения оси. Это значение должно быть отрицательным. Это значение добавляется к длине инструмента для расчета эффективной длины инструмента.

mom_kin_4th_axis_center_offset

Задает расстояние от центра вращения4-ой оси до центру вращения 5-ой оси. Если вектор 4-ой оси проходит сквозь центр 5-ой оси, то это расстояние равно нулю.

Вариант 1:

Создание постпроцессора:
1) Описание кинематических переменных

 ####### KINEMATIC VARIABLE DECLARATIONS ##############

  set mom_kin_4th_axis_center_offset(0)         "0.0"  

  set mom_kin_4th_axis_center_offset(1)         "0.0"

  set mom_kin_4th_axis_center_offset(2)         "0.0

  set mom_kin_4th_axis_zero                     "-270.0" ; !!!!!!!!!!!!

  set mom_kin_pivot_dist_vec(0)                 "0.0"

  set mom_kin_pivot_dist_vec(2)                 "0.0"

2) Вывод в УП:

  …… 
; Начало
  R1=0 ; координата X
  R2=0 ; координата Y

  R3=0 ; координата Z
  R4=0 ; координата B  или A
  R5=0 ; координата C
   R10= -33.0 ;   mom_kin_4th_axis_center_offset(0) 
   R11= -300.043 ; mom_kin_4th_axis_center_offset(2) 
   R12= 184.885 ; параметры угловой головки
   R13 = 25 ; смещение ORIGIN
   R14 =  -270 ; mom_kin_4th_axis_zero
   R15 = ABS(R11)+ ABS(R12) ; = mom_kin_4th_axis_center_offset(2) + параметры угловой головки= | mom_kin_pivot_dist_vec(0) |
   R16=  ABS(R10) ; = | mom_kin_pivot_dist_vec(2) |
   R17 = 0 ; смещение для  ВФ
……..
DEF AXES  UVAX
DEF INT umach=1

; ( VSTAR=1,  VF5-HS=2 ) 

 umach=1 ; operator change – изменяет оператор

;

IF umach==1

  UVAX =(B)

ELSE

  UVAX =(A)

  R16 = R16 + 10.0
  R15 = R15 -10/0

ENDIF

……..

R1=x   R2=y  R3=z  R4=b   R5=c ; текущие значения в УП

; Дальше кадр с перемещением

G1 X=UVX Y=UVY Z=UVZ AX[UVAX]=R4  C=R5  F100
; и так далее….
R1=x   R2=y  R3=z  R4=b   R5=c ; текущие значения в УП

; Дальше кадр с перемещением

G1 X=UVX Y=UVY Z=UVZ AX[UVAX]=R4  C=R5  F100

  …… 
Создание обработки: 
!  В операции НЕ задается оператор ORIGIN/xx,0,0

!  Создается инструмент с Zoff = 0 

=> необходимо как-то задавать смещение xx для передачи в УП.
Вариант 2:

1) Имеем один постпроцессор для V-Star для расчета с угловой головкой

####### KINEMATIC VARIABLE DECLARATIONS ##############

  set mom_kin_4th_axis_center_offset(0)         "-33.0"  ;# длина угловой головки от поворота до места крепления инструмента

  set mom_kin_4th_axis_center_offset(1)         "0.0"

  set mom_kin_4th_axis_center_offset(2)         "-480.0"  ;# (-300.043)+(-180)-длина от точки поворота до торца шпинделя

#                                                             плюс длина угловой головки от торца шпинделя до поворота

  set mom_kin_4th_axis_zero                     "-270.0"

  set mom_kin_pivot_dist_vec(0)                 "480.043"

  set mom_kin_pivot_dist_vec(2)                 "33.0"

2) при создании операции задаем оператор ORIGIN/xx,0,0 и инструмент с Zoff = xx
3) при создании УП корректируем переменные mom_kin_4th_axis_center_offset  mom_kin_pivot_dist_vec  с учетом параметров угловой головки
4) внесем погрешность Δ – в матрицу для расчета V=(Vx,Vy,Vz) - вектор коррекции инструмента по длине,( а именно в J=(Jx,Jy,Jz) - вектор коррекции центра вращения и в M=(Mx,My,Mz) - вектор коррекции центра шпинделя), тогда расчет координат будет производиться следующим образом:
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My=0  Jy=0 :--------------------------------------- 


то-есть добавочный вектор для преобразования УП, созданной для угловой головки станка V-Star  в УП для станка ВФ-5ВС выражается формулами:
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5) создадим на станках подпрограммы:

	V-Star
	ВФ-5ВС

	PROC UANGX DISPLOF

RET
	

	PROC UANGX DISPLOF

RET
	

	PROC UANGX DISPLOF

RET
	


Где в переменных
  R10= Δ
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