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BOLUM-1 = GENEL KAVRAMLAR

KIZAKLARIN YONU VE ISARETI

KIZAKLAR YANDA GOSTERILDiGi GiBi ADLANDIRILIR VE
YONLENDIRILIRLER.

KARTEZYEN KOO

RDINAT SISTEMI

BU KOORDINAT SISTEMINDE NOKTA IKI EKSENIN
TANIMLADIGI ALAN ICINDE BELIRLENIR.

X

f
3

POLAR KOORDINAT SISTEMI

BU KOORDINAT SISTEMINDE NOKTA BIR DOGRU
UZERINDEKI MESAFE ILE DOGRUNUN AGISI iLE
BELIRLENIR.

POZISYON

ORLJIN

MUTLAK POZISYONLAMA

BU POZISYONLAMA SEKLINDE NOKTA PARGANIN SIFIR
NOKTASINA GORE BELIRLENIR.

HER NOKTA PARCANIN SIFIR NOKTASINA OLAN UZAKLIGI
ILE TANIMLANMAKTADIR

X0
PARCA SIFIRI
N

I

TUM POZISYONLAR PARCA SIFIRINA
GORE OLCULENDIRILMISTIR

Z0




EKLEMELI POZISYONLAMA

4.EKLEME
BU KOORDINAT SISTEMINDE NOKTA BIR ONCEKI |
BASLANGIC NOKTASINA GORE BELIRLENIR. | 3.EKLEME
. . . 2.EKLEME
BIR SONRAKI NOKTANIN BASLANGIGC NOKTASI BIR
ONCEKI NOKTADIR. 1.EKLEME
W
| ==_i_=- =_i_=- g e
ORIJINAL NOKTA _/
ACISAL OLCME
ACI SAAT 3 SISTEMINE GORE TANIMLANIR SAAT Lo
POZITIF ACI
N ogp 12
10 /
+30%
x- g I ] 3 P ! D — )(+
N A
8
T 5 ]
NEGATIF ACI
Y=
DUZLEM SECIMI
2+
KOORDINAT SISTEMININ iz DUSTUGU DUZLEMLER 7 DUZLEN
3 ADETTIR VE YANDA GOSTERILDIGI GIBIDIR. enUIen]
Y-
T XY DUZLEM
I|I'II \\\l‘
X+ || ——— K =
\ .
zZ-
YAY YONU
7+
DUZLEMLERDE YAYIN YONLERI HER DUZLEM IGIN YANDA s
GOSTERILDIGI GIBIDIR. ( Cow (XY)
Cw (YZ) D L
X- Cew (XZ)
Cw (x2) 27 ) X+
Y. ( _) Cew (YZ)
Cw (XY)
-




BOLUM-2 = PROGRAM YAZILIMI ICIN GENEL KURALLAR

PROGRAMLAMA SIRASINDA KULLANILAN HARFLER

PARCA PROGRAMLAMADA KULLANILAN BAZI HARFLERIN | G = HAREKET KOMUTLARI

ACIKLAMASI YANDADIR. M = YARDIMCI KOMUTLAR
S = IS MILI DEVIR KOMUTU
BU HARFLER KOD OLARAK ADLANDIRILIRLAR. T = TAKIM KOMUTU

F = ILERLEME KOMUTU

PROGRAMLAMADA BIiR SATIRIN YAPISI

PARGANIN PROGRAMLANMASI SATIRLAR HALINDE kod satiri

YAPILIR. o AL

SATIR YANDAKI GIBI OLUSTURULUR. KN 100 GO0 X130 Z3 O‘“\

TIPIK BIR SATIR GENELLIKLE SATIR NUMARASI ILE \ﬁ,f) J

BASLAR. -

YANDAKI ORNEKTE SATIR NUMARASI N100 DUR. kelime adres sayl
PROGRAMLAMADA SAYILAR

SAYILAR TAM SAYI VE YUZEN SAYILAR OLABILIR. _ S 5 o
YUZEN SAYILAR HER ZAMAN MUTLAKTIR VE MESAFE VEYA POZISYON BiLGISINI ICERIRLER. BU DEGERLER FiZIKSEL
DEGERLERDIR VE MM VEYA INCH OLABILIRLER.

TAM SAYILAR iSI§_2 YOL iLE_ KULLANILIRLAR. PARAMETRELERDE “INTEGER PROGRAMMING WITH MACHINE UNIT
ENABLE"” SECENEGI AKTIF EDILIR VEYA EDILMEZ.

1) EDILMEZ ISE, HER ZAMAN MUTLAKTIR VE MESAFE VEYA POZISYON BILGISINI IGERIRLER. BU DEGERLER FiZIKSEL
DEGERLERDIR VE MM VEYA INCH OLABILIRLER. S
2) EDILIRSE, “"MACHINE UNIT” PARAMETRESININ KATLARI OLARAK ISLETILEBILIR.

ORNEK VERELIM:
MACHINE UNIT ENABLE = 0 OLSUN. G0O X14 Y14.5 YAZDIGIMIZDA X 14 VE Y14.5 KOORDINATLARINA GIDER.

MACHINE UNIT ENABLE = 1 OLSUN. VE MACHINE UNIT=0.001 OLSUN
GO0 X14 Y14.5 YAZDIGIMIZDA X 0.014 VE Y0.0145 KOORDINATLARINA GIDER.

SATIRLARDA DIKKAT EDILECEKLER

BIR SATIRA 85 DEN DAHA FAZLA KARAKTER YAZAMAZSINIZ. BiR BOSLUK BiR KARAKTER DEMEKTIR.
AYNI SATIRA BIRDEN FAZLA AYNI EKSEN HAREKETI YAZAMAZSINIZ.

ORNEGIN GO0 X13 Z3 X2 X9

BU DURUMDA SADECE X13 DIiKKATE ALINIR. DIGERLERI IHMAL EDILIR.

TUM HARFLER BUYUK HARF OLMAK ZORUNDADIR. KUGUK HARFLER DIKKATE ALINMAZ.




PARCA PROGRAMINDA FORMAT

PARCA PROGRAMI SATIRLARDAN OLUSUR.
BASLANGIG VE BITIMI KURALLARA
BAGLIDIR.

YANDA BU KURALLARI GOREBILIRSINIZ.

PROGRAM M02 VEYA M30 ILE
SONLANDIRILIR.

PROGRAMIN SONUNA MUTLAKA % ISARETI
KOYMAK MECBURIDIR.

TUM SAYILAR DESIMAL NOKTA VE YON
ISARETI ILE KULLANILIR. ( X-15.0)

SATIR BASINDA % ISARETINDEN SONRA
YAZILANLAR DIiKKATE ALINMAZ.

/ 1SARETLI SATIRLAR “BLOCK SKIP”
SEGILMISSE IHMAL EDILIRLER.

satirlar —<

% Program ad

| N100 GO X13.0 Z3.0

N500 GO1 X4.0 Z5.0

program sonu ——
kodu

—p-MO2
%




ADRESLERIN KULLANIM BICIMLERI VE ACIKLAMALARI

A EKSENI

B EKSENI

C EKSENI

o0 W >

TAKIM CAP OFSET KODU. TAM SAYI. “G41 D1”
TAKIM CAP KODU . “D12.5"

ILERLEME

G KODU

TAKIM BOYU OFSETI “G43,G44”

HIem

G02,G03 KULLANIMINDA X YAY MERKEZI DEGERI
G02.3 ,G03.3 KULLANIMINDA HELIS ACISI
G50,G51 KULLANIMINDA X OLCEKLEME KATSAYISI

G02,G03 KULLANIMINDA Y YAY MERKEZI DEGERI
G02.3 ,G03.3 KULLANIMINDA KONIK ACISI
G50,G51 KULLANIMINDA Y OLCEKLEME KATSAYISI

G02,G03 KULLANIMINDA YAY MERKEZI DEGERI
G50,G51 KULLANIMINDA X OLCEKLEME KATSAYIST
DiS CEKME VE DELME DONGULERINDE TEKRAR ADEDI

-

G10 BILGI KATAGORIST
MACRO G65 CAGIRMA ADEDI

YARDIMCI KOMUTLAR

SATIR NUMARASI

v 22

ALT PROGRAM CAGIRMA

G04 KULLANIMINDA MILISANIYE CINSINDEN GECIKME ZAMANI
G05,G08 KULLANIMINDA AG-KAPA

G10 KULLANIMINDA INDEX VERISI

G10 KULLANIMINDA L108 VEYA L10909 ICIN EKSEN NUMARASI
G30 ILAVE REFERANSI BELIRLER.

TUM EKSENLER ICIN OLCEKLEME KATSAYISI (G50,G51)

IS PARCASI KOORDINAT SISTEMI SECIMI (G54.1)

MAKRO NUMARASI (G65)

DELIK DIBINDE BEKLEME ZAMANI

DAIRESEL HAREKETTE (G02,G03) HATA MUSADESI
G02.3,G03.3 ICIN ILERLEMEDE UC NOKTA

HER KESME ILERLEMESINDE KESME DERINLIGI(G73,G83)
DELIGIN DIBINDE TAKIM KAYDIRMA MIKTARI(G76,G87)

ALT PROGRAM TEKRARI

YAY RADYUSU (G02,G03)

G02.3,G03.3 ICIN SABIT SAYI

G10 BILGI VERiSI

G10, L106 VEYA L107 ICIN YUMUSATMA MODU

G10, L108 ICIN YUMUSATMA ZAMANI

G10, L10909 ICIN POZISYON DONGU KAZANCI

DERECE CINSINDEN ACISAL DONME (G68)

BASLANGIC DUZEYINDEN R DUZLEMINE OLAN MESAFE (G73,G74,G76,G81,G82, G83, G84, G85, G87,
G88,G69)

IS MiLI DEVIR KOMUTU

TAKIM KOMUTU

X|=»n

X EKSEN BILGISI

G04 KULLANIMINDA SANIYE CINSINDEN BEKLEME ZAMANI

G10 KULLANIMINDA X EKSENI ICIN VERI BILGISI

G3,G44 KULLANIMINDA X EKSENI TAKIM BOYU TELAFISI

X EKSENINDE DELIK POZISYONU (G73,G74,G76,G81,G82, G83, G84, G85, G87, G88,G89)

Y EKSEN BILGISI

G10 KULLANIMINDA Y EKSENI ICIN VERI BILGISI

G3,G44 KULLANIMINDA Y EKSENI TAKIM BOYU TELAFISI

Y EKSENINDE DELIK POZISYONU (G73,G74,G76,G81,G82, G83, G84, G85, G87, G88,G89)

Z EKSEN BILGISI

G10 KULLANIMINDA Z EKSENI ICIN VERI BILGISI

G3,G44 KULLANIMINDA Z EKSENI TAKIM BOYU TELAFISI

Z EKSENINDE DELIiK POZISYONU (G73,G74,G76,G81,G82, G83, G84, G85, G87, G88,G89)
DELIGIN TABABINDAN Z NOKTASINA OLAN MESAFE (G87)




PARCA PROGRAMINDA KULLANIMLAR

ACIKLAMA

ORNEK

1 SATIR NUMARALARI

N1234

2 ACIKLAMA YAZILARI

(BU BiR ACIKLAMADIR)

3 SATIR iHMAL KODU

wgy "

4 ALT PROGRAM CAGIRMA

5 ISTEGE BAGLI IHMAL KODU

6 MODAL G KODLARI

GO01, G390

7 HARICi KODLAR

MOa, S1000, T

8 TEK ATIMLI G KODLARI

G04, G53, G2, GA4

9 HAREKET KOMUTLARI

X100.0 ¥100.0 F3000

ALT PROGRAM CAGIRMA ISLEMLERI

SATIRLARIN TEKRARLANMASI ISTENIRSE, BUNLAR ALT PROGRAM OLARAK DEPOLANABILIRLER.BIR ALT PROGRAM
GEREKTIGINDE BIR ANA PROGRAM TARAFINDAN CAGIRILABILIRLER. ) o
M98 KOMUTU ALT PROGRAMI CAGIRMAK VE M99 KOMUTU ALT PROGRAMDAN ANA PROGRAMA DONMEK ICIN

KULLANILIR.
ALT PROGRAM “O” HARFI ILE BASLAR.

FORMATI ASAGIDAKI GIBIDIR.
MIBPR
Mo9

P = ALT PROGRAMIN ADI ( ILK KARAKTER OLAN “0” YAZILMAZ

R = ALT PROGRAMIN TEKRAR ADEDI (MAX=999,999)

ORNEK VERELIM:
ANA PROGRAM ALT PROGRAM
% %
(ANA PROGRAM) OGITXY
(ALT PROGRAM OGITXY) G04
G53 X0 YO0 Z0 G90
G92 X0 YO Z0 GO1 X#101 Y#102 F50.0
#101 =1 G04
#102 =2 G00 X0 YO
M98 PGITXY R5 #101 = #101 +1
M02 #102 = #102 +2
% M99
%

ALT PROGRAMDA KENDI ICINDEN PROGRAM CAGIRABILIR. BU 8 DEFADAN FAZLA OLAMAZ.

R YAZILMAZSA ALT PROGRAM 1 KERE CAGIRILIR.

ANA PROGRAM VE ALT PROGRAM AYNI KLASORDE OLMAK ZORUNDADIR.

M98 KOMUTU SATIRDA YALNIZ YAZILMALIDIR.




BOLUM-3 = G KODLARININ LISTESI

MODAL MODAL DEGIL
KOD | ACIKLAMA KOD ACIKLAMA
GO0 HIZLI HAREKETLI POZISYONLAMA G50.1 | AYNALAMA IPTAL
Go1 DOGRUSAL INTERPOLASYON G51.1 | AYNALAMA
G00.1 | HIZLI HAREKETTE BELIRTILEN G52 YEREL KOORDINAT SISTEMI SECIMI

HIZLANMA/YAVASLAMA IVMELI POZISYONLAMA
G02 DAIRESEL INTERPOLASYON-SAAT YONU G53 MAKINA KOORDINAT SISTEMI SECIMI
GO3 DAIRESEL INTERPOLASYON-SAATIN TERSI YONU G54 IS PARCASI KOORDINAT SISTEMI SECIMI-1
G02.2 | POZITIF YAN INTERPOLASYON G55 IS PARCASI KOORDINAT SISTEMI SECIMI-2
G02.3 | NEGATIF YAN INTERPOLASYON G56 IS PARCASI KOORDINAT SISTEMI SECIMI-3
G04 BEKLEME G57 IS PARCASI KOORDINAT SISTEMI SECIMI-4
GO5 DINAMIK ILERI SATIRLARA BAKMA KONTROLU G58 IS PARCASI KOORDINAT SISTEMI SECIMI-5
G08 DINAMIK ILERI SATIRLARA BAKMA KONTROLU G59 IS PARCASI KOORDINAT SISTEMI SECIMI-6
G10 PROGRAMLANABILEN BILI GIRISI G61 KESIN DURMA KONTROL MODU
G17 XY DUZLEM SECIMI G64 SUREKLI KESME MODU
G18 ZX DUZLEM SECIMI G64.1 | EKLEMELI SUREKLI KESME MODU
G18 YZ DUZLEM SECIMI G65 KULLANICI MAKRO TEK CAGIRMA
G20 INC OLCUSU G68 KOORDINAT SISTEMINI DONDURME
G21 MM OLCUSU G69 KOORDINAT SISTEMINI DONDURME IPTAL
G28 EVE GIT G90 MUTLAK PROGRAMLAMA
G29 EVDEN GERI DON G91 EKLEMELI PROGRAMLAMA
G30 2.3. VE 4. EVE GIT G92 MUTLAK SIFIR AYARLAMA
G31 KESME IPTAL G9%4 DAKIKA BASINA ILERLEME
G40 TAKIM UCU TELAFISI IPTAL G95 DEVIR BASINA ILERLEME
G41 TAKIM UCU TELAFISI SOL G98 DONGUDE BASLANGIC NOKTASINA GIT
G42 TAKIM UCU TELAFISI SAG G99 DONGUDE R NOKTASINA GIT
G43 ARTI YONDE TAKIM UCU BOY TELAFISI G310 DONER TABLA DAHIL OLMAK UZERE
DOGRUSAL INTERPOLASYON iLERLEMESI
G44 EKSI YONDE TAKIM UCU BOY TELAFISI G311 DONER TABLA HARIC OLMAK UZERE
DOGRUSAL INTERPOLASYON ILERLEMESI

G49 TAKIM BOYU TELAFISI IPTAL
G50 OLCEKLEME IPTAL
G51 OLCEKLEME




BOLUM-4 = G KODLARININ ACIKLAMASI

GO0 = HIZLI HAREKET GO0 X..... Y.iieeeiZiiares A...

HER DORT EKSEN BIRLIKTE HAREKET ETTIRILEBILIR.ILERLEME
ILGILI PARAMETREDE YAZILI OLDUGU MIKTARDA OLUR. -
¥10, ¥10

PARAMETRELERDE YAPILAN DEGISIKLIKLE HIZLI HAREKET ILE
INTERPOLASYON YAPABILIR.

X50, Y30

G00.1 = IVMELI HIZLI HAREKET G00.1 X..... Y.....Zu...rnAuo

GO0 KOMUTUNUN AYNISIDIR. SADECE HEDEF NOKTAYA PARAMETRELERDE YAZAN IVME ILE ULASIR.
GO0 KOMUTU ISE IVMELENMEYI "SMOOTHING TIME"” PARAMETRE DEGERINE GORE YAPMAKTADIR.

GO1 = DOGRUSAL INTERPOLASYON GO1 X..... Y...... Z.....A....

4 EKSEN AYNI ANDA INTERPOLE EDILEREK HAREKET
ETTIRILEBILIR. TAKIM VEKTORDEN GECECEK SEKILDE HAREKET
EDER. ILERLEME BU SATIRDAN ONCE VEYA AYNI ANDA F.......ILE
GIRILEBILIR.

X10, Y10

X50,¥30




G02/G03 = DAIRESEL INTERPOLASYON

X ,Y VE Z GIDILECEK DAIRENIN BITIM NOKTASININ KOORDINATLARIDIR. I ,] VE K ISE DAIRENIN MERKEZININ
KOORDINATLARIDIR.

BU KOORDINATLAR DAIRENIN BASLANGIC NOKTASINA GORE DAIRENIN BiTiS NOKTASI ABSOLUT OLARAK YAZILMIS
OLSA BILE RELATIV OLARAK YAZILMAK ZORUNDADIR.

I,J VE K YERINE YAYIN YARI CAPI OLAN RYAZILABILIR.

Y*GSﬂGO?XGSﬂYZaDiwDJaﬂﬂFﬁUL

50 GO3 X12. ¥32. R20. F8O

¥az

Yp = -
N ?J,_d.————;-c. e ,J 1 o
/T jg_;_ 2t
- _
z‘ VN i - z‘ y o=
X G02 . G03
G17 MERKEZ
GENEL KOD KULLANIMI YANDAKI GIBIDIR. 617 ggg} X Y{ R J} Fa
BURADA GOSTERILEN Q HARFI DAIRESEL HAREKET c18[S%2] 2 x{ KR|} Fa
SIRASINDA HATAYA VERILEN 1ZiNi GOSTERIR. ORNEGIN )
ILERLEME COK FAZLA ISE VE Q ILE BELIRTILEN DEGERI 619 gg%} Yz { JRK} Fa
GEGIYORSA ILERLEME BU DEGERDE SABIT TUTULUR. .

G02/G03 = HELISEL INTERPOLASYON G02/G03 X....Y.....Z..... I..... J.... K..... (R.....) Q......

G02 VE G03 KOMUTLARI HELISEL INTERPOLASYON
OLARAKDA KULLANILABILIR. HELISEL
INTERPOLASYONDA TAKIM BIR SPIRAL OLARAK
HAREKET EDER. IKI EKSEN BIRBIRINE SENKRON
CALISIRKEN DIGER EKSENE SENKRON OLUR.

BU KOMUTU TIPKI DAIRESEL INTERPOLASYON GIBI 2
FARKLA KULLANABILIRSINiZ

1-BIR VEYA IKI EKSEN ILAVE EDILEBILIR.
2-ILERLEME INTERPOLASYON CiZGISINE ES DUSMUS
EGRININ TEGETSEL HIZIDIR.

‘___ HELISEL INTERPOLASYON |
ALINAN TAKIM YOLU

x/ “‘"-__\____ﬂg_’”""______--' \Z

; P XZ DUZLEMINDE DAIRESEL
« HELISEL CIZGI BOYUNCA YAYIN BOYU INTERPOLASYON ILE ALINAN TAKIM YOLU
TEGETSEL CiZGi BOYUNCA YAYIN BOYU
... G0z R
FORMAT YANDAKI GIBIDIR. G17 GDB} X Y{ | J‘l ZIAF
G0z
G186, GO3 }

LE

10




G02.3 = POZITIF YAN INTERPOLASYON
G03.3 = NEGATIF YAN INTERPOLASYON

BU KOMUTLAR BIR DONER EKSENE (A EKSENI) GORE
YAPILACAK INTERPOLASYONU BELIRLER. BU KOMUT X
EKSENININ YAPTIGI DOGRUSAL HAREKETI DONER
EKSENDE ACISAL OLARAK KANAL ACMAYI SAGLAR.
FORMATI SOYLEDIR

X,Y,Z = KOORDINATLAR
I = KONIK AGISI (0-89°)

J = HELIS ACISI (0-89°)

R = SABIT SAYI

F = BASLANGIC TAKI ILERLEME (DONER TABLANIN
HIZI DAHIL)

Q = UC NOKTADAKI ILERLEME

(G023
{ G033 XY ZIJRFQ

L8

G04 = GECIKME ZAMANI

GECIKME ZAMANI mili saniye ve saniye cinsinden olmak
Uzere 2 ayri sekilde programlanabilir.

P = nokta olmadan kullanilir. Milisaniye olur.
X = nokta ile kullanilir. Saniye olur.

Ornegin; G04 P5000 (5 SANIYE),
G04 X3.0 (3 saniye)

G05,G08 = 3 BOYUTLU DINAMIK ILERIKI SATIRLARA BAKARAK KONTUR KONTROLU

BU KOMUT YUKSEK HIZDA HASSAS MAKINALAMA ICIN KULLANILIR.

GO5 P1000 = AC GO8P1  =AC
GO5 PO = KAPAT GOS8 PO = KAPAT

GO5 P1000 = GO8 P1 ~ GO5 PO = GO8 PO

G90GO0X0YO { ¥ VE ¥ EKSENI EVE GIDIYOR )
GO08 P1 ( 3D-DLACC AG)
G91G01F20000.0 (EKLEMELI iLERLEME)
X50.0Y100.0

X50.0Y-100.0

X50.0Y100.0

X50.0Y-100.0

G08 PO { 3D-SLACC KAPAT)
G04 X1.0 ( BEKLE)
G90G00X0.0Y0.0

M02

{PROGRAM SON)

11




G10 = PROGRAMLANABILEN BILGI GIRISI

VEYA G10L....X.....Y...u.uses

L= BILGI KATAGORISINI BELIRLER

P= BILGI INDEX INI BELIRLER

R= BILGININ DEGERINi BELIRLER

X= X EKSENI DEGERI
Y=Y EKSENI DEGERI
Z= Z EKSENI DEGERI

L = BILGI KATAGORISI

BIRIM = Khz

L106 OZELLIK R DEGERI | ACIKLAMA
NO_SMOOTHING 0 YUMUSATMA YOK
GO0 KOMUTUNDA SMOOTH_LINEAR 1 TRAPEZ TIPI YUMUSATMA
YAVASLAMA/HIZLANMA AYARI SMOOTH_BELLSHAPE 2 CAN EGRISI TIPI YUMUSATMA
SMOOTH_EXPONENTIAL |3 USLU YUMUSATMA TIPi
L107 OZELLIK R DEGERI | ACIKLAMA
NO_SMOOTHING 0 YUMUSATMA YOK
G01 KOMUTUNDA SMOOTH_LINEAR 1 TRAPEZ TiPI YUMUSATMA
YAVASLAMA/HIZLANMA AYARL | | SMOOTH_BELLSHAPE 2 CAN EGRISI TiPi YUMUSATMA
SMOOTH_EXPONENTIAL | 3 USLU YUMUSATMA TIPI
L108 OZELLIK | ACIKLAMA DEGERI
P EKSEN NO 1~16
YAVASLAMA/HIZLANMA R YAVASLAMA/HIZLANMA ZAMANI
ZAMANI 1 KHZ = 0~5000 ms
2 KHZ = 0~2500 ms
4 KHZ = 0~1250 ms
ORNEK :
G04 (KESIN DURMA)
G10 L108 X50 Y50 (X YE ¥ EKSENLERININ YUMUSATMA ZAMAN = 50ms)
G10L108 P1 R1000 (X EKSEN YUMUSATMA ZAMANI=1000ms)
L10909 OZELLIK | ACIKLAMA DEGERI
_ o P EKSEN NO 1~16
POZISYON DONGU KAZANCI R HER BIR EKSENIN POZISYON 0~999999 Hz
_ _ _ DONGU KAZANCI
HER BIR EKSENIN POZISYON
DONGU KAZANCINI BELIRLER. | )RNEK :

G10 L10909 X10 ¥5 (% EKSENININ KAZANCINI 10 Hz YE YAPAR)
¥ EKSENININ KAZANCINI 5 Hz

G10L1090%9 P1 R15 (X EKSENININ KAZANCINI 15 Hz YAPAR)

12




G17 / G18 / G19 = DUZLEM SECIMI

Duzlemler ve agilann + yonleri

G17 XY dizlemmin se¢inu
G18 ZX dizleminin secii
G19 Y7 diizleminin se¢inm

Bu komutlar dairesel interpolasyon (helisel interpolasyon dahil) wve takim varicap
kompanzasyvonu ve & kodlan ile cevimlerle delik delme 1slemlen sirasinda takimin
hareket ettirildigi dizlemi belirtmede kullanilir. Bunlar avni zamanda koordinat
sistern1 dondirme (G68, G69) komutu sirasinda gerekli olan diizlenu belirtmede
kullanilir.

G20 = INCH BIRIM SECIMI
G21 = METRIK BIRIM SECiMi

Bu iki kodun da diger kodlardan ayr olarak program baslangicinda koordinat sisten
belirtilmeden evvel bir tek basina blokta belirtilmesi gerekir. G20 ve G21 seciim
sadece lineer eksenler 17in gecerlidir, déner eksenlerde gecerli degildir.

In¢ metnk donisiimil sonrasi asagida belirtlen degerlerde de degisiklik vapilmasi
gerekir.

¢ F koduile verilen ilerleme hizi

¢ Pozisyon komutlan

e Is par¢asi sifir noktasi telafilen

¢ Takim bov ve yvaricap kompanzasyon degerler

¢ Tamburdaki él¢ek birnnu

o  Armimsal ilerlemedek: hareket mesafesi

¢ Bazi parametreler

G20 ve G21 kodlan arasinda program iginde kesmnlikle gecis vapilmamalidir.
Sistemler arasinda gecis vapildiginda ilk kullamlan G28 sifira gonderme kodunda
sifira gonderme isleminin en disiik hizda verine getirilmesi gerekir. Ing ve metrik
sistem arasindaki déniisim program yerine parametreler vasitasiyla daha emmnivetli
olarak yapilabilir.

Tezgahin acildigi durumda hangi sistemin gecerli oldugun parametreler vasitasivla
avarlanabilmelktedir.

13




G28 = REFERANS NOKTASINA OTOMATIK DONUS

G29 = REFERANS NOKTASINDAN OTOMATIK GERI DONUS

X G28 KOMUT

YoLu -

NOKTASI

BASLANGIC
NOKTASI

z

REFERANS

REFERANS
NOKTASI

G29 KOMUT
Yol  —,

ARA
NOKTASI

HEDEF NOKTASI

z

G28GO0X1000.0Y500.0 - (A dan B ye olan hareketin programi)
T11 M8: referans pozisyonunda takim degistirme
G29X1300.0Y 200.0 ; B den C'ye olan hareketin program
W Referans
Talim referans noktasinda dedigtirilic R noktas
ara nokia

S00F—

00— A

00— c

200 1000 1300 X

Belirtilen eksene ait ara noktadan gecmelk

suretivle takimlar referans noktasina otomatik

olarak gonderlebiir. Avni sekilde belirtlen eksene ait ara noktadan gecmek suretiyle
takimlar referans noktasindan baslangic nokfasina otomatik clarak hareket ettinlebilir.
Referans noktasina gitme islemi tamamlandiginda, islemin tamamlandigini gosteren lamba
vanar. Referans noktasmna gitme kontrol fonksivonu olan G27 kodu, takimin gercekten de
referans noktasina gidip gitmedigini kontrel eder. Eger takim referans noktasina dogm
bir sekilde gonderilmis ise, eksene at olan sifir lambasi vanar. Atanan eksenler GO ile
belirtilen ara noktaya pozisvonlandinldiktan sonra, eksen Inci referans noktasina huzli bir
sekilde gonderilir. G29 kedunda, eskenler ilk olarak G28 veya G30 kodu ile belirtilen ara
noktada ilk olarak pozisyonlandinlic ve sonra G29 kodu ile verlen konuma GO ie

gonderilir.
G30 =ILAVE REFERANS NOKTASINA OTOMATIK DONUS G30 X.....Y.....ZewrsAurssPusee
G28 KOMUTUNUN AYNISIDIR. ILAVE iLAVE
REFERANS NOKTASI X REFERANS
PARAMETRELERDE BELIRTILIR. e NOKTASI
ARA
P = ILAVE REFERANS NOKTASI. NOKTASI
BELIRTILMEMISSE #2
VARSAYILIR.
BASLANGIC
NOKTASI
Z
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G31= KESMEYI IPTAL ET

G31 X....Y.....Z.....A.....F......

BU KOMUT GO1 KOMUTUNUN AYNISIDIR. GO1 DEN FARKI PLC DEN GONDERILEN G6.6 SINYALI GELDIiGINDE
PROGRAMLANAN NOKTAYA VARILMADAN KOMUT BITIRILIR VE BIR SONRAKI SATIRA DEVAM EDILIR.

X= X EKSEN KOORDINATI
Y=Y EKSEN KOORDINATI
Z= Z EKSEN KOORDINATI
A= A EKSEN KOORDINATI

F= ILERLEME
ORNEK
b4
200 4 SON
NOKTA
BASLANGIC , \
T T
NOKTASI 10.0 200 £

GO1 ILE KULLANIM

MN10 G51 GO1 X20.0 210.0;
MN11 Z10.0;

'—— G6.6 SINYALL GELDI

- GO1 VEYA G31 iLE
/ G6.6 SINYALT OLMADAN
/ TAKIM ¥OLU

End

200 <+ point

- GO1 YEYA G31 iLE
G6.6 SINYALI GELDIGINDE
TAKIM YOLU

start

: * l }
point 10.0 200 Z

G31 ILE KULLANIM

W10 G521 G31 X20.0 210.0;
MN11 Z210.0;

G40 = TAKIM UCU TELAFISI IPTAL
G41 = SAGDAN TAKIM UCU TELAFIsi
G42 = SOLDAN TAKIM UCU TELAFisi

G40= TAKIM UCU TELAFISI IPTAL
G41= SAGDAN TAKIM UCU TELAFISI
G42= SOLDAN TAKIM UCU TELAFISI

G41 VEYA G42 PROGRAMLANAN KONTURUN TAKIM UCUNA GORE YOL ALMASINI SAGLAR.

FTEEmEmEEEY

F====""A

/ L ] \
| |
| |
I iS PARCASI I
| |
{ !
r
) ’
T TAKIMIN
TAKIM TAKIM RADYUSU MERKEZ
YOLU
HE;'T.: TF'.KIM QFSETIME TAKIM CAPIL )
GIRILIR. FAKAT TAKIM YOLLU MERKEZI - PR[}GR.F\.MLA."MIE
TAKIM YARI CAPI OLARAK HESAPLANIR. TAKIM YOLU
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G49= TAKIM BOYU TELAFISI IPTAL o
G43= POZITIF YONDE TAKIM BOYU TELAFiSI
G44= NEGATIiF YONDE TAKIM BOYU TELAFiSi

GUNCEL TAKIM BOYUNU BiR LISTEDE YAZILAN DEGERE GORE POZITiF VEYA NEGATIiF YONDE KAYDIRIR.

G49= TAKIM BOYU TELAFIST IPTAL N
G43= POZITIF YONDE TAKIM BOYU TELAFISE
G44= NEGATIF YONDE TAKIM BOYU TELAFiSt

GUONCEL TAKIM PROGRAMLANMIS TAKIM

—— TAKIM BOYU KAYDIRMASI

3 TIP TAKIM BOYU TELAFISI VARDIR

N . L " G43)
1 | ATiPi : Z EKSENI YONUNDE TAKIM BOYU TELAFISi { G+ ZH
G17 gjﬁ . ZH
N . . o1s [ G43) vy
2 | BTIPI : X,Y VEYA Z EKSENINDE TAKIM BOYU TELAFiSi G168 uu
o [ G43)
c19, 313 xH
N L . N 543
3 | CTiPi : BELIRTILEN HERHANGI BiR EKSENDE TAKIM BOYU TELAFISI L

X= X EKSENINDE TAKIM BOYU TELAFISI
Y=Y EKSENINDE TAKIM BOYU TELAFISI
Z= Z EKSENINDE TAKIM BOYU TELAFISI
o= BELIRTILEN HERHANGI BIR EKSENDE
H= ILGILI TAKIM ICIN OFSET ADRESI

ORNEK:
G43 750.5 H3 ( EGER TAKIM 3 iGIN OFSET DEGERI LISTEDE 10.0 ISE TAKIM 50.5+10.0=60.5 HAREKET EDER.)
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G51=OLCEKLEME
G50= OLCEKLEME IPTAL

BU FOI_\!KSiYON KOMUTLARIN KUCULTULMESINI VEYA BUYULTULMESINI SAGLAR.
G50= OLGEKLEME IPTAL
G51= OLCEKLEME VAR

ORNEK 1:
. OLCEKLEMENIN MERKEZ YE
. BASLANGIC NOKTASI
\3)
F 9 v
JE— { ..... ’
f,_ k
OLCEKLEMESiZ N OLCEKLEME iLE ~ OLCEKLEME OLMAKSIZIN
SON NDKTA TAKIM HAREKETI TAKIM HAREKETI
KATSAYI=2
. :
(X)) : TAKIM HAREKETI
ORNEK 2:
(:3-\]
-
F Y v
X OLCEKLEMENIN
MERKEZ NOKTASI
I!‘_"‘\ T
2 o 0
OLGEKLEMELT ()
SON NOKTA— \2/ ¥
Y
_____________ /., " OLCEKLEME iLE
£ (1) 5 TAKIM HAREKET]
; ; KATSAYI=2
i _.-~Start point
s v
SON NOKTA TAKIM HAREKETI
GH1 XY ZP, G XY ZIJK;
- ™ - I
» OLCEKLEME : ~ OLCEKLEME
= . i
G50; Gh0;

X EKSENI ICIN OLCEKLEMENIN MERKEZ NOKTASININ MUTLAK KOORDINATI

Y EKSENI ICIN OLCEKLEMENIN MERKEZ NOKTASININ MUTLAK KOORDINATI

Z EKSENI ICIN OLCEKLEMENIN MERKEZ NOKTASININ MUTLAK KOORDINATI

TUM EKSENLER ICIN OLCEK KATSAYISI (0.001-999.999)

X EKSENI ICIN OLCEK KATSAYISI (0.001-999.999)

Y EKSENI ICIN OLCEK KATSAYISI (0.001-999.999)

A< (O IN|<[X

Z EKSENI ICIN OLCEK KATSAYISI (0.001-999.999)
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G51.1=AYNALAMA
G50.1=AYNALAMA IPTAL

BiR VEYA BIRDEN FAZLA EKSENIN KOMUTLARININ AYNALANMASINI SAGLAR.

G50.1= AYNALAMA KAPAT
G51.1= AYNALAMA AC.

GE1AIXYZ _

. L AYNALAMA
GE01XYZ:~

ORNEK:

ANA PROGRAM

{I.i:I

NOD10 GO0 GI0:

ALT PROGRAM 0100.dat

{I.i]

GDCI 590 X50.0 Z30.0;

Py b
(X) :TAKIM HAREKETI

NO020 M38 P100: G01 X70.0:
MO030 G51.1 X40.0; 01 Z220.0;
NO040 M98 P100; G01 X60.0;
MO0DS0 G511 240.0; =01 210.0;
N0060 MS8 P100; G01 X50.0;
MO0T70 G50.1 X0: G01 Z30.0;
N0080 M98 P100:; M99:
M0090 G50.1 Z0: %
%
X AYNALAMANIN
SIMETRI EKSENI
80.0
o 7
0.0 . I\_:I "\-2_%9'
f" | N L 3 'ﬂ _\-“-
3 24)
= o
80.0 RO, ) @) v®)
= P
@ BASLA '@f‘:'
\ MOKTA B -»
50.0 — v L — 4 @'ﬁ‘
(6) . BiTis =1 )
"= ln\?_,:' MOKTA
40.0 - — — .
o I‘Eb )
13} _ﬁl ]
30.0 © 4 (9 e @
13 (1)
@ ® | ®| 19
20.0 ‘ . A
| lrd.-. ll.i_‘\l
(11) (18)
"\-\_{}" -
(10} C_T_,-
10.0 il y 4 >
| .l'--- -
'x_:' rjﬁ)
0.0
0.0 100 200 300 400 500 800 700 800 z
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G52= YEREL KOORDINAT SISTEMI SECIMi

BU KOMUT MEVCUT IS PARCASI KOORDINAT SISTEMI ICIN YENI BIR YEREL KOORDINAT SISTEMI OLUSTURUR.

X= X KOORDINAT KOMPONENTI( EKLEMELi DEGER, TORNADA YARI CAP VEYA CAP PROGRAMLAMA)

Y=Y KOORDINAT KOMPONENTI( EKLEMELI DEGER)
Z= Z KOORDINAT KOMPONENTI( EKLEMELI DEGER)

G52

YEREL KOORDINAT SISTEMI

G548

//' 359

L

\ MAKINA KODRDINAT SISTEMI

\ MAKINA

orRbini (0-000, 0.000)

REFERANS
NOKTASI
ORNEK:
G52 X5 6786
X M M
G52
B6 YEREL KOORDINAT SISTEMI
' 56
G54 IS PARCASI KOORDINAT SISTEMI
q'.
\5_ MAKINA

orizini (0-000. 0.000)
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G53= MAKINA KOORDINAT SISTEMI SECIMI

G53 X....Y....Z.....A.....

BU KOMUT ISLETILDIGINDE, KOORDINAT SISTEMi SADECE BiR SATIR ICIN MAKINA KOORDINAT SISTEMI OLARAK

SET EDILIR.

X= X EKSENI ICIN KOORDINAT DEGERI
Y=Y EKSENI ICIN KOORDINAT DEGERI
Z= Z EKSENI ICIN KOORDINAT DEGERI
A= A EKSENI ICIN KOORDINAT DEGERI
ORNEK:

G53 X0.0 Y0.0 Z0.0 A0.0 (TAKIM MAKINA SIFIR NOKTASINA GIDER)

G54~ G59=1S PARCASI KOORDINAT SISTEMI SECIMI

Is parcasi koordinat sistemlen is parcasi isleme programlarnnin kelay vapilmasini temin
etmek icin kullanilir ve is parcasi uzerindeki herhangi bir nokta program yazimi sirasinda
referans noktasi olarak alinir ve program koordinatlari bu referans noktasina gore verilir.
Bu komutlar (G34...G5Y) takimin 1s parcasi koordinat sistemindeki pozisyonlara hareket
ettirdmesin saglar. ¢ adet koordinat sistenu (G34...G39) vasitasivla programlama islepu
verine getirilebilir. Bu koordinat sistemu ile secme islemi vapildiginda meveut konumdaki
koordinat sistemi iptal edilir ve veni secilen koordinat sistemine gore takim hareketler
programlanir.

G54 den G392 kadar olan herhangi bir G kodu ie, atanan eksenlere ait olan takim
varicap kompanzasoyn degerleri koordinat sistemi secme islemu vapilsa dalu iptal edilmez.
Tezgah acildiginda G34 koordinat sisterni otomaitk olarak secilir G54 den baslavip G539
kadar olan is parcasi koordinat sistenu seciminde kullanilan G kodlan modal kodlardir.
Koordinat sistemu secim islemi G34..G59 kodlarindan herhangi biri vapildiktan sonra,
92 kodu ile veni koordinat sistemi verilmek istendiginde koordinat sistemu kavar. Is
parcasi koordinat sistemune ait olan telafi degerleri makina koordinat sistemine gore olan
mesafeler cinsinden belirtilir.

1.15 PARCASI
KDORDINAT
SISTEMI

G54

4.1 PARCASI
KOORDINAT
SISTEMI

GS57

2.Is PARCASI
KODRDINAT
SisTEMI

G35

5.15 PARCASI
KOORDINAT
SISTEMI

G58

3.I5 PARCASI
KDORDINAT
SisTEMI

G36

6.15 PARCASI
KOORDINAT
SISTEMI

G59

MAKINA

~ prijini (0000, 0.000)
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G61=TAM DURMA KONTROL MODU

BU MODDA TUM HAREKETLER (G00,G01,G02 VE GO3 GIBI) TAKIMIN YAVASLAYACAGI UG NOKTA VE POZISYONLAMA
PENCERESINE GORE ISLETILiR. DIGER SATIR POZISYONLAMA PENCEREST GERCEKLESTIRILMEDEN ISLETILMEZ.

HER HAREKETIN SONUNDA , TAM DURMA KONTROL EDILIR. HAREKET SONUNDA MUTLAK DURMA GERCEKLESIR.
TAKIM ILERLEMESI ANi OLARAK DEGISTIGINDE MAKINADAKI SOKLARIN HAFIFLETILMESI VE KOSE ISLEME
SIRASINDA YUVARLATILMALARDAN KORUNMAK IGIN MAKINANIN ILK HAREKETIN SONUNDA HAREKETINI YAVASLATIP
DURDUKTAN SONRA POZISYONLAMA ARALIGI KONTROL EDILIP, BIR SONRAKI HAREKETE BURADAN GECILMESI
GEREKIR. TAM DURMA KOMUTU BU AMAGLA KULLANILMALIDIR.

TAM DURMA KOMUTU SADECE KESME ISLEMLERININ YAPILDIGI SATIRLARDA (G01,G03/G03) VE SADECE
BELIRTILDIGI SATIRDA GEGERLIDIR.

G009 kullarnilmadan NOa 2

v

ORNEK PROGRAM = R | f (ataman ilerleme dederi)
N001 G09 GO1 X100. 09 ile :
F150 T X, MOl |
N002 Y100.0 ET ~ !
/ |
I
i
|

CNC HEDEF NOKTAYA VARDIGINDA, BU NOKTAYI BIR TOLERANS ICINDE ULASILMIS HEDEF OLARAK KABUL EDER.
HEDEF NOKTAYA VARILDIGINDA CNC EKRANDA BIR POZISYON ISARET IFADESI URETIR. (STOPPED)

HEDEF NOKTANIN HASSASIYETINI BELIRTEN BU NOKTA MAKINANIN KABILIYETINE GORE URETICI TARAFINDAN
PARAMETRE ICINDE BELIRTILIR.

HAREKET YONU
—P—

Wﬂﬁfﬂgﬂi HEDEF NOKTAS! )

POZISYOMNLAMA
PENCERES]
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G64=SUREKLI KESME MODU

SUREKLI KESME MODU (G64) ESASEN TAM DURMA KONTROL MODU (G61) NU IPTAL ETMEK IGIN KULLANILIR. BU
MODDA HER SATIR SONUNDA POZISYONLAMA PENCERESE KONTROLU YAPILMAZ VE DERHAL DIGER SATIR ISLETILIR

G64 KOMUTU KULLANILDIGINDA BIR SONRAKI KOMUTTAKI HAREKETE YUMUSAK BIR YAY ATILARAK DEVAM EDILIR
BOYLECE MAKINA SOKLARA GIRMEDEN HIZLI VE YUMUSAK BICIMDE ILERLER. G9 VE G61 KOMUTLARI BU KOMUTU

IPTAL EDER.
@ ! Takim

! Programlanan yol
-------- : Takim merkezi volu

YUVARLATILAHN
BOLGE

G64.1=TAMAMLAMALI SUREKLI KESME MODU

TAMAMLAMALI SUREKLI KESME MODU (G64.1) ISE TAKIMIN YAVASLAMASI, POZ_iSYON KONTROLU HER SATIRIN
SONUNDA YAPILMAZ. BU KOMUT ILE YUKSEK HIZLARDA KUCUK PARCALAR HASSAS ISLENIR.

ORNEGIN, 0.25 mm LiK BIR Dizi PARCADAN OLUSAN BiR PROGRAMIMIZ OLDUGUNU VARSAYALIM. VE MAKINAYI
6000 mm/dakika HIZLA GALISTIRALIM. 6000 mm/dakika DEGERI 0.1 mm/ms DEGERINE ESITTIR.

CNC MOTORUNUN HER BIR INTERPOLASYON DONGUSUNDE 0.1 mm HAREKET ETTIGINI VARSAYALIM. EGER CNC
0.25 mm LIK BIR SATIRI ISLETIRSE, 3 INTERPOLASYON ZAMANI ALIR(=3ms) AMA GORULURKI, 1. MILISANIYEDE 0.1
mm, 2.MILISANIYEDE 0.1mm HAREKET EDERKEN, 3.MiLISANIYEDE 0.05 YURUYECEKTIR. SONUC OLARAK HIZ
YUMUSAK DEGILDIR. AMA YORUNGE HASSAS OLMAK ZORUNDADIR.

EGER YUMUSATMA ZAMANT (T5) BUYUKSE, DAHA SONRA DUZENSIZ HIZLANMADA (0.1mm/ms, 0.1mm/ms,
0.05mm/ms) YUMUSATMA OLMAYACAK VE YORUNGE HASSASIYETINDE KAYIP OLUSACAKTIR. AMA DAHA FAZLA

HASSASIYET ICIN (Ts) DEGERINI AZALTIRSANIZ BU YUMUSATMASIZ HIZI HASTALIKLI OLARAK TAKIP EDECEK VE
YUMUSATMASIZ VE SILKELENEREK DAVRANACAKTIR. BELLIKI HIZ KOMUTU COK YUMUSATMASIZ OLUNCA SERVOLAR
HEDEFI YAKALAYAMADIGI iCIN BUYUK SERVO HATASI OLUSACAKTIR. ORNEGIN FREZEDE PARCA YUZEYINDE KOTU
IZLER OLUSTURACAKTIR.

YUKARIKI DURUMDA, BU KOMUT iLK iKi DONGU iGIN 0.1 mm HAREKET ETTIRIR VE GERI KALAN 0.05 DiGER
SATIRDA EKLER. BOYLECE 0.3 mm PARGCAYI TAMAMLAR. BU YOLLA COK DAHA HASSAS YUMUSAK BIR HIZ ELDE
EDILIR.

ORNEK:
G61 G001 X9.3 Z2.7 F500

NOT: IS PARCASININ KOSELERINDE KESKIN KOSE ELDE ETMEK GEREKLIYSE TAM DURMA KONTROL MODU (G61)
KULLANIN. DIGER ZAMANLARDA ISE SUREKLI KESME MODU (G64) ILE TAMAMLAMALI SUREKLI KESME MODU (G64.1)
KULLANIN.
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G68=KOORDINAT SISTEMI DONDURME
G69=KOORDINAT SISTEMI DONDURME IPTAL

BU KOMUTLA AGISAL KOORDINAT X
KULLANILARAK TAKIM YOLU DONDURULUR.
FORMATI:

XY
DONDURME MERKEZE = 7 X

Y Z
DONDIRME AGISI = R

DONDIORME ACIST 7 \

”

DONDIRME MERKEZ]

P

G17 XY

G18:GEE < ZX +R;

G19 Y Z

}.

G69;
ANA PROGRAIM ALT PROGRAM
% %0100
G53
G18 GO0 X0. Y0.
G00 G390 X0. Y0. G00 G91 X10. Y40.
M98 P100 Y70.
G68 X0. Y0. R45 X-20.
M98 P100 ¥-70.
G658 X0.Y0. R0 x20.
M3E P100 =90
=68 X0.Y0. R135 =69
MS8 P100 Mag
G685 X0.¥Y0. R180 %
MS8 P100
G68 X0.Y0D. R225
MS8 P100
G68 X0.Y0. R270
M98 P100
G68 X0.Y0D. R315
M98 P100
Mo2
%

0.0 SIaM
0.0 po!

10.0

0.0

400 1Mo Y
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G90 = MUTLAK KOORDINAT SISTEMI

. . X0
BU POZISYONLAMA SEKLINDE NOKTA PARCANIN SIFIR e S'F'R'\|
NOKTASINA GORE BELIRLENIR. =

Z0
HER NOKTA PARGANIN SIFIR NOKTASINA OLAN UZAKLIGI 1
} .

L — e —

TUM POZISYONLAR PARCA SIFIRINA
GORE OLCULENDIRILMISTIR

G91 = EKLEMELI KOORDINAT SISTEMI

i 4.EKLEME

BU KOORDINAT SISTEMINDE NOKTA BIR ONCEKI T
BASLANGIC NOKTASINA GORE BELIRLENIR. '

2.EKLEME

BIR SONRAKI NOKTANIN BASLANGIGC NOKTASI BIR 1.EKLEME

ONCEKI NOKTADIR.

W

T

ORIJINAL NOKTA —/
G92 = MUTLAK SIFIR NOKTASI PROGRAMLAMA G92 X....Y....Z....A....
.. Cu. 392 X56782
BU KOMUT ILE ISTEDIGIMIZ
NOKTAYI SIFIRLAYABILIR ¥
VEYA ISTEDIGIMIZ DEGERI '
VEREBILIRIZ.
82
A "\
~— MEVCUT POZISYDN
! 5.6
X ' 7
N ig PARCASI DRIJING (0.0000, 0.0000)
‘. 7
\ mMAKINA ORIJINI
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G310= DOGRUSAL INTERPOLASYONDA ILERLEME - DONER TABLA VAR
G311= DOGRUSAL INTERPOLASYONDA ILERLEME - DONER TABLA YOK

BU 2 KOMUT DONER TABLA iLE BIRLIKTE KULLANILDIGINDA VEYA KULLANILMADIGINDAKI INTERPOLASYON HIZINI
BELIRLER.

ORMNEK:

A EKSENI DONER TABLA VE ¥,¥,2 EKSEMLERI ViDA ILE HAREKET ETTIRLEN EKSENLER OLSUN

G310,
91 GO1 X30.0 Y40.0 ARD.0 F3000

3000 = 30.0 12728 o
# EKSEN HIZI = 2728 mmimin

N

30,07+ 40.0° + 50.0°

3000 = 40.0 - )
¥ EKSEN HIZI = = 1.697.1 mm/min

.

30,07 +40.0° + 50.0°

3000 x 530.0 . _
A EKSEN HIZT = =2.121.3 deg/min

Al 30.0°+40.0° + 50.0°

G311;
591 G071 X30.0 Y40.0 ARD.0 F3000

3000 x 30.0

# EKSEN HIZI = = 1.800.0 mm/min
4l 30.0°+40.0°

i
3000 x 40.0 . _

¥ EKSEN HIZI = = 2.400.0 mm/min
Y 30.0°+40.0°
3000 x 50.0

A EKSEN HIZI = - =3.000.0 deg/min
"'|I|I 30.0° + 40.0°

25




BOLUM-5 = M KODLARININ ACIKLAMASI

M KODU | ACIKLAMA ] v
PROGRAM DUR : KOMUTUN BULUNDUGU SATIRDA DURUR. KALDIGI Program
YERDEN DEVAM ETMEK ICIN. START TUSUNA BASMAK GEREKLIDIR. %25
CYCLE M.
START N..
MO0 . N MO
|:|.. M.
M.
w
ISTEGE BAGLI DURMA: MAKINA IMALATCISI TARAFINDAN Program
BELIRLENEN BIR GIRIS AKTIF OLDUGUNDA BU KOMUT MO0 GiBi
DAVRANIR.
Mo1
PROGRAM BITTI: PROGRAM BITER VE PROGRAMIN BASINA GERI %50
DONER. N..
M.
M02 N..
M..
M. MOZ
] N
PROGRAM BITIR VE BASA SAR: %50
PROGRAMI BITIRIR VE BASA SARAR. N
N..
M30 MN..
M.
N.. M30
‘_'_.:-""F'_'_‘-\-\\\_\_,_/-
ALT PROGRAM CAGIR: ) _ M98 P100 R3 KOMUTU
M98 ANA PROGRAMDA YAZILMIS OLAN M98 P100 R3 AYNI KLASORDEKI AYNI KLASORDE BULUNAN
0100 PROGRAMINA ATLAYACAKTIR. 0100 PROGRAMINI 3 KEZ ISLETIR
ALT PROGRAMDAN GERI DON:
M99 ALT PROGRAMI SONA ERDIRIR VE ANA PROGRAMDA ALT

PROGRAMA DALLANILAN SON SATIRA GERI DONER.
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