Systémy souradnic

Obrabéni a obrysy se vztahuji k riznym systémim souradnic. Obrabéni lze diky tomu programovat z rznych referencnich hran.
l‘g “  Upozornéni

e U obrabénia poc¢atecnich bodl obryst se pomoci pole parametr(i rovina odkazuje na poZadovanou rovinu

konstruk&nich dild.
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e Pomoci pole parametrll lokalni soustava soufradnic se odkazuje na poZadovanou soustavu soufadnic ve zvolené roviné.
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Predem definované soustavy souradnic

Standardné jsou v kazdé z 5 rovin pfeddefinovany 4 soufadnicové systémy.

¢ Rovina 000

Pohled na rovinu 000 odpovida ose XY ve sméru osy Z-.
e Rovina A0O

Pohled na rovinu AOO odpovida ose XZ ve sméru Y+.
e Rovina B00

Pohled na rovinu BOO odpovida ose YZ ve sméru osy X+.
¢ Rovina C00

Pohled na rovinu AOO odpovida ose XZ ve sméru osy Y-.
e Rovina D00

Pohled na rovinu BOO odpovida ose YZ ve sméru osy X-.

Rovina 000



V roviné 000 jsou pfeddefinovany 4 soufadnicové systémy. Tyto standardni soufadnicové systémy v roviné 000 jsou definovany v rohovych
bodech obrabéného dilce.
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¢ S ohledem na nulovy bod hotového dilce existuji tyto definice pfisluSnych rohovych systému soufadnic:
0: (nulovy bod hotového dilce) X = 0, Y = 0, bez zrcadleni ve sméruosy X a'Y
1: X = délka hotového dilce, Y = 0, zrcadleny ve sméru osy X
2: X = délka hotového dilce, Y = §itka hotového dilce, zrcadleny ve sméru osy Y

3: X =0, Y = §itka hotového dilce, zrcadleny ve sméruosy X a Y

Rovina AOO

Pohled na rovinu A00. Oznaceni os oto€enych systému souradnic je vzdy X, Y a Z. Sméry jednotlivych os vSak nejsou rovnobézné se smeéry
systému soufadnic stroje.

Rovina B0OO

Pohled na rovinu BOO. Oznadeni os oto¢enych systému souradnic je vzdy X, Y a Z. Sméry jednotlivych os v§ak nejsou rovnobézné se smeéry
systému souradnic stroje.




Rovina C00

Pohled na rovinu C00. Oznaceni os oto¢enych systému soufadnic je vzdy X, Y a Z. Sméry jednotlivych os vSak nejsou rovnobézné se sméry
systému soufadnic stroje.

Rovina D00

Pohled na rovinu D00. Oznaceni os oto¢enych systému soufadnic je vzdy X, Y a Z. Sméry jednotlivych os vSak nejsou rovnobézné se sméry
systému soufadnic stroje.

Uzivatelem definované soustavy souradnic

K pfedem definovanym soustavam soufadnic Ize navic v kazdé roviné a navic v jedné libovolné roviné vytvofit uzivatelem definované
soustavy souradnic.
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Tato funkce zavisi na provedeni Fizeni stroje, takze m(ize byt deaktivovana.



Vybér

Vybérem jedné roviny se vytvofi a otevie novy uzlovy bod s pfisluSnym oznacenim soufadnic ve stromové strukture karty Roviny a obrysy .
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Parametry jsou spravovany v 1 sadé parametr(:

e Hodnoty rovin

Hodnoty rovin

Poloha

Toto informacni pole zobrazuje automaticky vybranou rovinu nového systému soufadnic a nelze jej upravovat.
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127 XYpozatek X1y

Pomoci tohoto parametru se zadava osazeni X a Y nového systému souradnic k referenénimu bodu.
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Pomoci tohoto parametru se zadava osazeni Z nového systému souradnic k referenénimu bodu.
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Pokud je zaskrtavaci policko aktivovano, je novy soufadnicovy systém zobrazen zrcadlové vici referenénimu systému souradnic.
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Délka

Pomoci tohoto parametru se definuje délka plochy vyrovnané podle uzivatelsky definovaného souradnicového systému. Pomoci této
podpUrné vizualizace se zjednodusi kontrola vyrovnani souradnicového systému.



l‘g; Y Upozornéni

Tento parametr je aktivni pouze u souradnicovych systému v libovolné roviné .

Hodnota se zada automaticky pfi definici rastru do pole parametr(i Velikost mfizky X/Y pro velikost mFizky na ose X.

I/

Sirka

Pomoci tohoto parametru se definuje Sitka plochy vyrovnané podle uzivatelsky definovaného souradnicového systému. Pomoci této
podpUrné vizualizace se zjednodusi kontrola vyrovnani soufadnicového systému.
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l-‘g" Y Upozornéni

Tento parametr je aktivni pouze u soufadnicovych systému v libovolné roviné .

Hodnota se zada automaticky pfi definici rastru do pole parametr(i Velikost mrizky X/Y pro velikost mFizky na ose Y.
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oﬂ. Z Uhel oto&eni (2)

Pomoci tohoto parametru se soufadnicovy systém oto€i v roviné XY kolem osy Z.

Odpovida uhlu obrabéni vzhledem k ose X.



l:@" Y Upozornéni

Uhel se miize zadat jako kladny nebo zaporny.

Rozsah uhlu je +/- 360.

ﬁo XI
® Uhel naklopeni (nova osa X)

Pomoci tohoto parametru se soufadnicovy systém preklopi kolem aktualni osy X nového soufadnicového systému.
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Toto pole parametrli neni aktivni pro viastni definovany soufadnicovy systém v roviné XY.
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® Uhel otoéeni (nova osa 2)

Pomocitohoto parametru se souradnicovy systém otoci kolem aktualni osy Z nového souradnicového systému.
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Toto pole parametr( je aktivni pouze pro viastni definované soufadnicové systémy v libovolné roviné .

t)Lfﬁmizev roviny

Toto informacni pole zobrazuje nazev zvoleného sourfadnicového systému a nelze jej upravovat. Kromé standardnich systému souradnic
v kazdé roviné (000-003, A00-A03, BO0-B03, C00-C03 a D00-D03) dostavaiji uzivatelsky definované systémy souradnic v kazdé roviné
automaticky pofadove Cislo pocCinaje 04.
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l‘g; Y Upozornéni

Uzivatelsky definované systémy souradnic v libovolné roviné obdrzi pofadové Cislo zacinajici od FOO.



