Temat: Ruch obrotowy G68
Prosze o zapoznanie sie ze ruchem obrotowym w systemie HAAS.

G638 Ruch obrotowy (grupa 16)

{Ten kod G jest opcjonalmy | wymaga ruchu cbrotowego | skalowania)

G17, G18, G19 opcjonalna pkazzezyzna obrotu, domysing jest aktualna

A opcjonalny srodek obrotu dla pierwszej osi wybranej ptaszczyzny
B opcjonalny srodek obrotu dla drugiej osi wybranej plaszczyzny
R opcjonalny kat obrotu podany w stopniach

Kropki dziesietna do trzech miejsc po przecinku -360.000 do 360.000.

Trzeba uzyt G17, 18 lub 19 przed G68 w celu okreslenia obracanej plaszczyzny osi. Dla przykladu: G17 G688
Annn Bnnn Rnnn;

Ai B odpowiadaja osiom biezgce] plaszezyzny; w przykiadzie G17, Ato o8 Z, zas Bto os .

Srodek obrotu jest zawsze stosowany przez uklad sterowania w celu ustalenia wartosci pozycyjnych
przesytanych do ukiadu sterowania po ruchu obrotowym. W razie nieokreslenia Zadnego ruchu obrotowego
srodka osi, biezgca lokalizacja zostanie uZyta jako srodek obrotu.

W razie wydania komendy ruchu obrotowego (G68), wszystkie wartosci X, ¥, Z, |, J i K zostajg obrocone o
Scigle okreslony kat R z wykorzystaniem Srodka obrotu.

GES wywiera wphyw na wszystkie odnosne wartosci pozycjonowania w blokach nastepujacych po komendzie
GAES. Wartosci w wierszu zawierajacym G68 nie sg obracane. Tylko wartosci w plaszczyznie obrotu 55 obra-
cana; jezeli wiec G17 jest aktualng plaszczyzng obrotu, to wywiera to wphyw tylko na wartosci X i

Wprowadzenie dodatnigj liczby (kata) dla adresu R spowoduje obrot tej funkcji w kisrunku przeciwnym do
kierunku ruchu wskazdwek zegara.

Jezeli kat obrotu (R} nie zostanie wprowadzony, to kat obrotu jest pobierany z ustawienia 72.

W trybie G981 (inkrementalny) przy wtaczonym ustawieniu 73, kat obrotu jest zmieniany o wartosé w R. Innymi
showy, kazda komenda GE8 zmienia kat obrotu o wartosé okreslong w R.

Kat obrotowy jest ustawiony na zero na poczatku programu, przy cZym mozna ustawic go na scisle okreslony
wartosé za pomocg GE8 w trybie Ga0.



Ponizsze przyklady ilustrujg ruch obrotowy za pomocg GE8.
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Pierwszy preyklad ilustruje sposob wykorzystania lokalizacji biezgoe] wspolrzednej roboczej przez uklad ste-
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G Ruch obrotowy

Mastepny preykiad okresla srodek okienka jako Srodek obrotu.

Pozdrawiam

Andrzej Godyn



