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Diagrama basico de uma maquina CNC
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Exemplo de diagrama da nossa Maquina CNC
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Mecanica, eletrOnica, motores, sensores
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Acionamento com motor CC

Sensor de posi¢cdo: encoder optico
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Motor CC: malha fechada




Exemplo de mesa XY

A - Ball Screw
B — Linear Bearings

C — Apoio da Guia Linear
D — Guia Linear

Microcomputer Controlled X-Y Table



fuso com castalha de esferas recirculantes




Transmissao por correias sincronizadoras
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Controlador CNC

Microcontrolador Rabbit 2000, 128 k Flash, 32 k SRAM, etc.

www.rabbitsemiconductor.com, www.zworld.com



2x RS-232,
1x RS-485,
CMOS synch-
ronous serial
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Software de desenvolvimento

Dynamic C
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while (1) {
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}
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Controlador de motor de passo

Torque, velocidade
corrente
constante de tempo: L/R
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Encoder
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Motor de passo

Ima permanente
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Passo completo: 200 p/volta

Meio passo: 400 p/volta
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Curva torque x velocidade: motor de passo

torque 4

pull-out

inércia da carga J, < J,

velocidade
Acoplamento motor - carga



Curva torque x velocidade: motor CC
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Software de controle

Interpolacdo matematica

Resolucdo: menor incremento

Interpolacdo: linear, circular




Linguagem de Programacao
interpretador
Funcoes preparatorias G
GO0 posicionamento rapido ponto a ponto
GO01 [Xd.d] [Yd.d] [Zd.d] [Fd.d] movimento linear
G90 modo absoluto
G91 modo relativo
Funcoes M
MO2 fim de programa, para eixo arvore
MO3 gira eixo arvore no sentido horario

MO5 para movimento do eixo arvore



Sistemas de coordenadas

Regra da mao direita

+¥

+X

Sistema de coordenadas da maquina: definida pelo fabricante

Sistema de coordenadas da peca: definida pelo operador



Fresadora

Sistema de coordenadas da maquina Sistema de coordenadas da peca
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Parametros de usinagem

Forcas envolvidas

N =rotacao
V; = velocidade de avango

V. = velocidade de corte



Programacao
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