SwanSoftﬁTﬁ'ﬁﬁ'sﬁ

P b

HIR B2 1 A

EZMotion—-NC E60
BAER R UL BH 5

P PRI PR LT R
2006/07 A<



|lls

Al
) T AT RIAHARA TR 8] & — L F LA F T ALK TR 49
AR, 23245 CAD/CAM. 4547 A . UG RAEH ARG TIE. T F
A e d Ak 4937 5 o T R ARGl BT, BB A P AN AL E R
JF e AR . FAREWR) DRI RIS, AREE P R #ATFL
CAD\CAM 893k - &, VABRSAE A% @7 AL, RAELT UG
A ZRIFEIRS, 48-FE P AR UG S22 5 4 b AR a9 3583t
AAZ, WAEAT T S AEE R B, AR R A R A, & T kit
Vi
T M R HARAT TR 8] FE & 4G, K ARA (FANUO) . @ 11F
(SINUMERIK) . =3 (MITSUBISHI) . J~ J#4d= (GSK) . 4 & 22 2 (HNC) .
A FHEA (KND) . Ki% K& (DASEN) . damdese (WA) 4k £ 4B w
ISy R, REGAURT K5 T THEZ 5 SR HF )| %4
—IRFT A& 4G B AT AR F A KB EMRAEN %89 B 89, X

T RKB 5 I A RAEHN
A AT RIS AA TR )

2006 % 7 A



By F AR T R PSS 1
R L L G 1

12 SR O, 1
O 1

1.2.2 rﬁﬁbﬁ’;ﬂ[ ............................................................................................ 3

SV A T R IR (B 4
N O e 4

2. 1. { iiﬁE'J’T’?tE}rTW#]?I ................................................................................ 4

2.1.2 F{XJ';E?’T’?? PP T L 5

2.1.3 Eﬂfrﬂ%’?tﬁfﬁ P T e, 7

2.2 T S RAE A EI'UEIEI‘F“E[‘ .................................................................................... 7

2.3 ¥ ['i??i'i%ﬂl ................................................................................................ 9

2. B LR B0 e 10

2.3.2 715! ﬁ‘ ........................................................................................... 12

2. 3.3 7 B EE R P oo 15

2. 3 A TGHABE I s 19

2. 3.5 7 FUITE oo 20

2.3 6 SR PO 20

2. B T HEE 13 Ellerreereeeeeenssss e esssessss s ssssss s s 21

91 :fj[EZMotlon NC EBO fH [ Frueniieieeeeeees et 25
3.1 EZMotion-NC E60 7 8 (% 25

3.2 EZMotion-NC E60 F =2/ (B 28

B 20 LHF ST v 28

3.2.2 T A et i;ﬁti%’t% ................................................................... 30

B! [“Ffj[EZMotlon NC E60 %*f:’% FJ ....................................................................... 55
4.1 Lf= —rﬁlﬂﬁ‘uiﬁl ........................................................................................... 55
L R 58
4.2.1 G Yz fAlV .......................................................................... 58

4.2.2 [‘V[iﬁgﬂ%x .......................................................................................... 60

4.3 ZfF“”JﬁJ (M ,jJJ IR 88
BB T e 89
517 %ﬁEZMotlon NC E60 7 %;rJ% ....................................................................... 91
51 ffw—rﬂl}iﬁ‘u;ﬁl ........................................................................................... 91
526G I”qu]qﬂ ] e 94
B.2.1 G VAT R B e 94

B 2.2 G FYHEF  ovvvvvvcvcveessssssssss s 96

5.3 Ffj* rj; (M fdrﬁi) ............................................................................... 118

Bl I 118



g-'i‘s?%fﬁéﬁﬁ%’:ﬂﬂ iR B 07 U A

BT HREED TR 8d

1.1 iRz On KA

T B R BRA H ARAT B W) FF & FANUC. SINUMERIK. MITSUBISHI. J™ %45 GSK. 4t
AR NG, b st LB KND. K A #% DASEN $d% ZE8E &om Lrh i ELR A, 24541
IR BRI C G 250 5 B NG ARPTIF R IR o B I i A AT A 2% Ak 3 S )
VEUIZRI H ), SRR KR B S (R A N

R B LR AR )UK, 28 DN FRGE, 62 MEHlHbR. HA FANUC,

SIEMENS (SINUMERIK) « MITSUBISHI J~JH%#% GSK. frp it 20 L HNC.  Jhat LA KND R 4E.
R R AR DASEN, B 5EHE WA gl Loy g, “# B 7E PC L BRI, RedEiii
I RS RIS ZE . BB Zon T e, nTFahgmfEmiise N CAM Zd 27
T, TS MK, ATRER RIS A SR R

1.2 FriR B0 KA Thae

1.2.1 #EHI%

L. SEPLBR ARG & LT [ 3h A5 FANUC Tk R G fd I (1) ONC s HLAR—FF
2. SN i fifRe NC ARSI R HLR E L5 iy 2o

3. PRt BCIE M A HUAR SR AL SRV T A o

A BREPORAE, BEhERAE, i, AT ThhE.

5. BRI EE,  HAL KNI T R4



gf%’ﬁéﬁﬁfﬁﬂﬂ iR B 07 R A A

WETAR 4w 0K BEER

Taits L% Output Message GRHHER) [

'OOL |EDIT DIAGN
ARAM | MDI  |N/OUT

0

2

@ %

& | : : MITSUBISHI
—%

B

EZMotion-NC

u“a“-------- EDIT-LOCK

MDITD) E\ = \Wuoe
ON POWER OFF

SPINDL E-OVERRIDE
SPINDLE-MENU
':'3:@ E)_J‘D ‘l:]:‘:h

on COW  soP
COOLANT-MENU

START
# NC-READY - -
DECATRRN
ON OFF

HFFR BRI S TR eAndh TR 0N nnsInn nnnkan nnn - #ET - ¥=Ra7| 87 T-197 RaT 7 —a0 N0 BT T-207 NRT Y-107 897 7 -9 100 F7Ha+i m-Hr RIS

THEORE 1 @ K
1.2—2 E60-T (BEIK)

WETAR 4w 0K BEER

® EZmotion—AC 3 Output Meszace GRHIRR) |

Ml © Esorexs. [ MITSUBISHI

DI |NiouT

5 _‘_Em_m__
@

"\“110% ON POWER OFF
. J12{!%
SPINDLE-OVERRIDE
SPINDLE-MENU
& r)j‘D :D
cow STOP
COOLANT-MENU

HEREHTS IR hfo £ swance con

THERST 4 200,000 2% 40 D0FEMER (110347 € -25 551  SENABER: X-110 347 7 -25 551

THORE BETR

1.2—2 E60-T (ZEK)

IBTM o+ BT



D simr RS 0 ZUB A

1.2.2 ThEENH

L D D D . D D D

LD D D S D D D D D ¢

5] Py 3 — 3 1 8 e 9 R3S T a0 B
FUYLIEI) = BN UR R AR T AR

BIATERL . AR F. B RS D RE I SEIN AT B AR AE U7 X

SCHF 1SO-1056 s Dhfgry (G UL . AlhThaerd (M AR KHER R0
SCHF& ZR S8 A E AU LA K ] 5E 7R 34

H#EMA UG, PRO-E. Mastercam %5 CAD/CAM Ji & AL S AFASEHL I T
Windows F 4 )% 55 il ARl i

AV A s il R R

TAFRETR . ek

BIIHUT- D515 )5 JI58
SEUEXTT] . FBhxs )

AU, AN TR A BRJE 5
S L TR RREGETHR

R Es A B T R AN RES B

W& 2RI AR TR
SRR B E TR DRE

TN RS i — 2 Tl g

HeF ) HUIHI S B A et B i



@T*;TM’E%%EEF% Jr IR Bz U SR A A

BE HRBEE T R #AE

DN

1 BB A

2. 1.1 Ak sh 5 H

CHC BT FEER)

|DASENZIT |
Demo
@ Super Demo (You need free regsiter)
| e

Try IL{iFT )

B 2. 1—1
(1) AEAIL SO EHE BRI
(2) AL Ak s Tl B P A T (A% R 4
(3) W Rl ZEE AL HI nT AL FE
(4) EHRZTEINZ A, mih Try It EARGS T



@T*;TM’E%%EEF% Jr IR Bz U SR A A

2. 1. 2 MR B 3

CHC GETTRER)
 |DasEREiT -
User (AP Paszword (2FRE)
fice | |***

[T BEemember Me (otE3k) Foroget me( #lkE)
[~ Remember My Password (EEEFEROERED)
Jp#38 [192.168.0.3  +| Sign in(ER)p

K2 1—2
(1) AEZeadd SCPFAE P 3% 48 W9 265 hi
(2) AT SN SHE A B T BT HI 1) RS A4 TR
(3) 7t User HLIEFEH] /" 44 i N %51
(4) 7 Remember Me #1 Remember My Password H {71+
(5) HNIRFAEI 1P Kbk
(6) Aiili Signin HEARL A
(7) JA8ISSCNCSRV. exe, ¥E ASERVERF: Fif, i T &

T RERELA MRS
FEAER MPER IR NSl A IRER

AEM 1Ry LERTLE 49

| aa o

K 2.1—3



gﬁéﬁéﬁﬁ%ﬂﬂ Jr IR Bz U SR A A

B
(8) Huily THAAHI “ I RE” ks ‘i o oA P IR, i

T RERENA MU S
RAE MAEN I8 OHEE AL TIES
Ay 1Ry LBEUDE 49

CALLE I E T [or g [oaw [awEa
COOOCen

i ¥
| i

K 2.1—4

)
(9 FE IR SR R, AR5 m o TR B s B AU K b '.‘I' EE
B HUTHL

(10> Haly” HY P A B B b T, s A A8 B R AE, R A
FEIRASREHE ARSI A2 At 4, LUORAZ T BIABR o 8 D A BN Al vr Lt

=AYl

a. BTN, BN 44, k44, SRR A A A, B n] DL RS FH P v 8 0 BRI,
IRJAE R RAT

b RSN, H AL LGS 5 A8 T LIRS B E A EOAR, AR A s R
5o



@ﬁéﬁéﬁﬁﬂﬁﬂﬁ Jr IR Bz U SR A A

nFEES

o B | #ZtHGe | MPER seps| 2202020 ETEEAS [nEEmAe |
e oo 3 x 3 3 mPE:|
oot poD0EoT = x % = -
fBoooo0e: 000EE x x x x n 5|
jllooonosd  DODODD = = % = r A [
BSOS 3 x F T
flooooics  oODOCOR F 3 = % AL |
MR0T 00 & x i i
flvoooocs pooooss % & ] % REEERR
Em ) £ & £ £ ~ BREREER

DODOOOD DODOEDD X x x X ~ gE
Beooidd o000 x i i x st e

DODOOOE | DODOECS x x x % raFER
PRy D00y E x x i RSN
[Booonid.  ooooE0H. - | x % x
MBEs oS & . x E

ol | [ 1254 4 | Ex || Wy | |
Kl 2.1—5

2. 1. 3 Bl )= Zh FHiH

. _ CHC CHIEREHD
etwork NETE =
Demo " PC Encryption (HLERREINES)

* Softdeg Eneryprion (EEEEHRIANED

Run(iZ7)

Kl2.1—6
(1) FEZEISCRRRE PYE B SRHUR
(2) A TR S PN 3 6 i B4 FH 1) R G 44 B
(3) 7F PC Encryption(WL2%H5 1 %5) F1 Softdog Encryption(%c 4 ) i ik 48 56—,
(4) 55k Run HEN RS

2.2 THEAMFRPRE

G FT LU DR 22 TR 4 ERIEIRIAT . ZehndR i & F i R ge e r Bl
HIIREAARR, RIS D O AR ASA™ B Wi D RE R VR ]

7



ébﬁﬁ%ﬁ%%

Jr IR Bz U SR A A

THAHIA
(gt Ne st

ST IFRAFI SRR (1 NC SCA)

s St (G Ne )

Ptz

Sk m

bRy

g

RN, TSRS B

Shremikn

) o

S et LU (BT ke A B R

BT
A S O
S e s
o, 40
R

S siest
12X Pk

L2y T4

2y x SPIRIEFE
TR 2 1 e
A i
S
G pror
K
L BN
L EITPR
5] 55
St B
0 g
LTS
s
N )
Sz
T
oK

e Sl i e e



gfsﬂ’ﬁéﬁﬁs%’:ﬂﬂ iR B 0 VR AE R A

2.3 M EHEE

REFFSCAE G NCO JJRICME Geoct) MIFBRICHE Geowp) IWAMIGRAEA KKIZhRE, Bl
TATIT L ARAF RS NC A h g 8 3k 2 P 080 SC A

ST AR RE AT IF, AT SRR SCF, SERUR AT NC fOT G 7E NC
[ O e e U AV LT 91 = Y =P S b Ol = BN = R = R G R 3 o R TAZN A APy

| Jize

T S 2 11 T I 0 Wi B N 1 NC . A AR e 0, R R B (A7 T
Ny

e I

(RAFAE ESE L RET (RIS ARI CLAT SCOEATIRA A 21, 222850 SO A AT i 2
47 IR IURIRPCCIEILA SRR, RS L6

s hrenchFanmeMallins ' Fanuehtest. ot
TG wone\FatcMilling W F aticitest. o

2 | T i |
K 2.3—1
P
A LA 3 T B SO IR 87 4 B AR A7 ok
g H sk

EEAR M A p TS ne R2fy S0fF; JTR et 30 RAFEI— A DRI
B *xopd), BESCPFRRIH SCF. XA T B 728 (A5 BN 48 A (1 SO

21
BHIEE D [ 3 Farme R I = s o CNC Al
Gvconc...
WP
Y
GAvcnch...
WS @ [test.p) | 7o | %
TEAH @) [TEIF o o)) = Grtvendd .
== 4




@3‘5?%1?%%5‘5%5% iR B 0 VR AE R A

K 2.3—2

I H SCA AT
A AL L (R B R A7 2SO L B E R 2522 1 B 0 7T EURUE 5

2.3. 1 HLIRZHL

a. BURS BB E:
HZh “ SRR RFAE T 0 O AT (1540
N x|

TURRERTE |mie | Fhigme | EEes |

[T FELEmT 5 FHHLEN]

[ ®15, FHELE

WV BT . B

BIIEEER

Wiy |

10



@3‘5?%1?%%5‘5%5% iR B 0 VR AE R A

HEEH ]
TiRREtE SR | TR | s |
iR a2

IDFERLEETH , 32 FF PROEHE R e, 351 Rk aIE , 10
%100". SERTATHO. 1 I0FEEIE TN 5 "X1007 5 K100, 0¥ —

BikE | THE mis |
2.3—4
Fl CIERREUE” T T DLSCENUR T S
SEEH x|
VIRRERE | e FPRER | jEmics |
TSRS,
e
- EERTER
I ERTE R R , FEN R, HT P,
EIE TS B R R E R R
HATE AR
I~ $TFMEET » Fl— & EHA RRT 4T £ AR .
BiME | T piE |
K 2.3—5

PAAT N T EE Rk ” A ok R T ARG G I R HE AT

11



@TS?%1’F%%§%5% iR B 0 VR AE R A

HRGH x|

HIFRERTE | gz | Tl EEREH |

MIHF:s

InT B SaniE

=
- =0
Sl
H
ot

il | B B |

K 2.3—6
b. R Eh:
ERETIBFIN TEtE G, Sl “Hfie” 1%l

T > mI e, x|
TIRE+ R R B, AT BT 4 ErEns
CULARMEETHTIS ) CEIRER TR
B T A (DD T -
I I v ml
[ El
1 14 mElm
/1 1= Bl
N = Bl
I v | | 17 | |
I I El
1 1 El
B rtio Bl o
1 Bl i
1 Tz B iz
1 T3 ~| | T3 |

TN =) E7 RN =]
HIE
2.3—7
2.3.2 JJREH
a. PeIK

12



Dsmirrn

iR B 0 VR AE R A

TIREHEE T EER R
wme | DEEw| #E | k¥ | A8 | EaExe] #E | G
001 11 SREET] 120,00 12.00 0.00 0
002 - o 120, 00 12.00 &. 00 1]
003 T3 120,00 12.00 4.00 i] BB
004 T4 Hizk 120,00 B.00 0.00 0
oos TS =TT 120,00 12.00 0,00 o
008 TR BT 120.00 12.00 .00 a
007 7 WmEET 1z0.00 20,00 0.00 o
0os T8 AEEE 100, 00 50,00 0.00 0
oog Ta it} 120,00 £3.00 0,00 o
010 T10 WmET 120000 B.00 0.00 o
011 Titl iR 120,00 16. 00 0.00 0
« T
FnE I E |
- NEEER HLERTIEE
- TS [JE&m | 08 [~
=i fHHES:
| a0
03 T3 03 ] =
_w | &% || | o #ADEERTH |
. . Fmaw| B |
o7 o7
] ] = 5
o » W B |
K 2.3—8
s
(1. AT RS
(2). AT AT

(3). ArakfeumGE ) BRI A TI Bk BT
(4). Al LHAR IR, B, dken

(5). 1L, BT s n 21 ) 2 Bl e
JIHIR I 2 3 4l

(1) 577 B E e P Bk £ e it 1=, 4 01 7]

(2) . FAT Bl bn 2o Bl hr B LAR TT L.

(3). BB L, e
b. ZEIR

13




gfif’%fﬁéﬁﬁfﬁﬂﬂ iR B 0 VR AE R A

JIREEE x|
TIE SRR TEERET
we (meEm| #8 | kF | =€ | wmF | #e= | #x [#.. [
0ot Tooll  FMEIET  160.000 - £5.000 ] 0.000  280...
ooz Teol?  SREET]  180.000 - 25000 il 0,000 280...
003 Tool3 iR Tl 1R0.000 -- 15. 000 0 0.000 280... -
Topld e BO. 000 10 000 if 0,000 B0, 000
005 Tool5 g 180,000 - 12,000 0 0.000 48 000 1
008 Toolf E) 160. 000 - 25. 000 ] 0000 EEl...
00T ToolT MEIT 180,000 - 5. 000 ] 0.000  40.000 1
008 Toold  PISEEET]  160.000 - 15. 000 i 0,000 41.536 1
009 Teold  SRE. .. 180.000 - 25000 il D000 2E0... -
< | 2
- HEEERE HLFETIEE ESER R |
E s | IEEH | EERATIR TEERET
u #ATIRERTE |
il
o wEmT|  BR |
[l | 0s
08
i o e mi

K 2.3—9

s
(D). AN JIH
(2). N TIHAFR
(). WIEREANAG T FIT). WEITI Bk, BT 230, BEU). WIBLU). WIRTT.
4). W XM JIviak. JEE
(5) . rf, RV AT N3 ) H A

EVALEAYINE

(1) 5ty “Ushn” #2480, s “usmJ)E” R, art K.

TR% o TAEH [ro

DHER: AEED

Kl 2.3—10
(2) B8 “USInJIR” SAHEF s AU B Sk J), 3 “ TV A, R



@3‘%1?%%5‘5%5% iR B 0 VR AE R A

AR x|
BS [= (v [ s [ [e [7F@src.. [35F o
SEDCH 1010E06 10 10 70 10 & 10 LE0 M2.5x2.5 T&
SEICH 1212F0 12 12 &0 12 g 12 LA0 M2.5x2.5 T&
SEICH 1G1BHDG 16 16 100 16 11 18  IA0 M2 S5x2.5 T&
SEICH 1616HOG 16 16 100 16 12 |16 LAO M3xS 10
SEICH 2020K08 20 20 125 20 14 | 20 LA0 M3x8 Ti0
SEICH 2020K08 20 20 125 20 15 20 LAO M3.5x8.& TIS
SEDCH 2525M10 25 25 150 25  17.5 20 LG0 M3.5x8.8 TiS
«| | i
IR EEE
Lir

AlE=F J—
TR %
d
i B B

J:U#M% & ©
&

=
- NETEE
Ly
| =
dill ¥
=
[N
= —
2.3—11

(3)TE “JIH” Pl HE e £ 75 (10 ) R i, IR BIE Ui XEHE, A )RS
MIIH AR E, WnTIHRER.
PARSSAYIIET Bt i
(1) 75 7] P e Lk 5 J1 L, tn 01 )
(2) . Fe Ak BUbR 2o R BN LR T EE L.
(3). I InEN TIRE, HethE

2.3. 3 THSHKKHF

a. BLIR
B AN LR

15



g’fs?d’ﬁéﬁﬁa?ﬂﬂ iR B 0 VR AE R A

T+#1# [nar {ERESH - S T
BRI ES BEHTH B
2.3—12

(D& XBIK, 8. mLLEAE

(2) & LTAF R XL Yy Zy AAr

(3) 3EFE o TR A E e T
b. ZEIK

16



@3‘57%1’%%%‘52%3% iR B 0 VR AE R A

1

GIE " SEET P

TfdEl 0aF {ERRH ~]|

P

Lf“"_"h_

W BT
R BRI ¥z
i

2.3—13

(D) & XBIRE, KE. BAEULME
(2) 5 kA

(3) Mk

(4) EFE AR A

17



gfif’%fﬁéﬁﬁfﬁﬂﬂ iR B 0 VR AE R A

L) 150

|y |150
=M |15

17

fifE HiE

2.3—14

3 x|
A E (mm) T E (mm) HER: () XA (mm) ||:|
-100 «| #| 100 -100 | | +100  -gg 4| #| +90 [ Gam) E
10 «[v| +10 -10 «|¢) #0 -0 «fe| 410 T m o LE
=1 4| v +1 -1 4| H1 -1 4 »] 41 HEFE (B ID Bl
K 2.3—15
(1) 4% X J7 [ B A A
(2) ILFEY J7 BB &
(3) B FRIBCE A R B

(4) 4% “JEUE” R “HfgE” .
TR TR, RS SRR £ Pl (1 5 4 4%

18



gfs?d’ﬁéﬁﬁﬁ:ﬂﬂ iR B 0 VR AE R A

x|
Wi
¥EE: 0.005mm
L) E‘A%:
=1 X5} ME-1020
= = ME-420
i i ME-E10
esl,lus |,
g =] o
Hoil
2.3—16
P ENE A A
Al E x|
—EEL —EEe
TR 1R
- 4]+ - 4]+
HEREE HEREE
- ﬂ vl o+ - Jﬂ +
2.3—17
2. 3. 4 P BRI T
(1) /| EDIT Zwfs
(2) kP T A
Q) IEFIF IR, TAFE S,
(4) 77 A sCE AUTO

19



@3‘57%1?%%5‘33% iR B 0 VR AE R A

(5) TeZMhn T, A 2z b B e s AL D T
2.3.5 THME

= mim

5 ) = Fp 7 X

(1) AL 4

(2) 2k

(3) HHLAE S AT

BRI = T DAE B o el 1 R SO [ NN (1S S P S ot 72311 == O N P I S VA EE 1P

WHE

EEEE x|
H I-SES.EET igﬁz|
1 |—zna.143
z

[ .00

HEEE ¥ 5 Ra 5.00

WEES
ERIrRS o]

2.3—18

2. 3.6 XHISHEKE

=R X EE R T, SEE N

20



@3‘5?%1?%%5‘5%5% iR B 0 VR AE R A

HHEE A

— el

= |:32|:| =] |2cuu 1EEL

v (RFIME » BRI
¥ S » FRIEEAR

Hig
2.3—19
2.3. TEEER
B e oo [
2| w®ea il rae )
b e oo B g
ity <y Blyain, wa ERENSE @0,
— AR
E il agran=

A TIN5, 20 M — i B
SiwEial ( 20-200)

S&5E |1 =
—wzs f
fRizES |2 E
TR =S |:2 E
—#g [ =
—FFEE R g=tnian m
#iES - - nEmtme [ =
wHEE
witme - SRS z000 ~|
Moni tor{E B -3 i
 2.3—20 FAREIE Kl 2.3—21 PPEoAndE
1. —fREE
LI 2=y

21



@i‘%’ﬁéﬁﬁ%‘:ﬂﬂ iR B 0 VR AE R A

¢

¢

R 3 b R (BUH TR !
PRI CBIUE, ToiEgni !
FERF ORI CBIE, TCVAMIERFE !
FEABA ! WETIL!

S AN TN Xk BY Voo B Zoekx  (FANUC ) !

TIAZHA !
JIVRPER B 1% )] 5 TR, W A ] |
VAL S R m=2 opAN=N

Hah4e JIHT, 1 SE Bl g !
TR R FTE Auto. Edit 3¢ DNC b, FEFTIFS044!
LA R, ToVCE A

e g
o BRI, L Ol
o FUPRPESUE, TR
. DURBAFES
o FRYEAT TR R
o EBEFINIZAE JOG. HND. INC B, WHEEL 2545 5,
¢ IR ENURTT!
¢ JAZ) NCSTART, iHDIHE]HZ). MDI. 7-%(ak DNC A !
— IR
o TESEEE A =5 S 3l NCSTART
o X7l R
o Y U7 R
o U7
RPEFE IR

¢

¢

.

— B G AR MR R R A7 i) i !
TP H SR, JE O S F2 |
AREy RN
PAAME T AE AT D A
KEEAME G A4S 1A
Ot Fit B 230 GV B !

22



@TS?%1’F%%§%5% iR B 0 VR AE R A

o TREFHAA, BRSS!

o TR, BIRE AN IER!
o GAUETRED F !

o JIRAMERA HLBGIN!

o JIRAMERATHLRS !

6. DURBRIEHIR
o JIHEMERITAES T
o MEDEME TS T

o S IRER) AT

o JIRRER] T IHA!

o EHIBAHITR, HEJT!
o DR

*

fill ) S NS (I R, BORE R R !
FEIRIR Bz 0 U 25 R 55 s BL, L SR B mT LSRN A0 il 2 4, 22 AR e vl Ak
EHUNVESY, BT P AR AN R 15 SRR

G RS G FEESE

MEEE APEE U8 UESE W BELEE
Rk Ry LeRCE

k& [ APE | 2R o E5 [ Tesidt | B3R
T4 0000020
T 0000021
TeE  ooooozz
T ooooozs
FéE 0000024
Fé&  oooonzs
Fé&  oooo0zs
FéE 0000027
T4 0000028
T4 ooo00z9
TEE 0000030
TéE 0000031
| HS Ak
Fé&  oooo03z
FéE 0000034
T4 0000035

K 2.3—22 RIZgE T

23



éﬁﬁﬁ%ﬁ?%

iR B 0 VR AE R A

L Eoii g

= | el K N

AT z008-05-30

0oooozo

0ooo0zs

Al
0000624
0000629
=i »
" PEsESE Rl

4 EIEE : 2005-05-30

I &= EIEHEE
HEE

0

bt

Hi



Qﬁéfﬁéﬁﬁiﬂﬂ EZMotion-NC E604:{F

=% EZMotion-NC E60 #4E

3.1 EZMotion-NC E60 MUK ¥ ERE

BURERAE IR+ 2 LA R, i R s . 32 TR e sh AEFHUAR R,
AR R el . BABRE IS T RAE 2 AN AL, B PR B b

CLT) - s ey BO%_30%
MEMORY =4, I[ﬂs'r EP ; A
zrnd {. 'EHANOLE

0%~ ~100%
80% o mo%

50% 120%

MODE-SELECT SPINDLE-OVERRIDE
SPINDLE-MENU

0 °m) an, e s
START BL =] ETOP

NC-READY COOLANT-MENU

i .

: = -] -]

CINC-ALARM ﬁ ﬁ .%
on OFF AUTE

K 3. 1—1 E60 (BEIR. 40K Ml THIBR

ON POWER OFF

Pk
FREIsAT IR s; Ak B e dlre “AUTO” FI “MDI” A7 B3 FA A, HAemaiE i

sl FEfyisfrieil, EHEEREFIEAT, 41N I B R IET

BLOCK T [ 7> FL B AT o

DIV REEHE ST LA IBIPS

FHITHUR L IE R

25



@ﬁéﬁéﬁaﬁiﬂﬂ

EZMotion-NC E604:{f:

‘
call T-ZN T HUIAR 5l S e

STOP R SEIPS Nz ekl

7 HE
@
|

2

I

OFF 4o 13

>

AUTO J1 I B 7

TSR & T4
G_ G(Lr\b ¢+

HUR LI IT %

...
.*JL% HLEOR

MEMORY =} | "‘-.EI STEP
zrnd '@ HANDLE

TAPE
MDIE) == \WAioe

P A HE gl

ZRN: [RIZ %0 Tl AR hl e fAEN NS % i .

MEMORY: 124ZMEX 0 I AEH IR s i B A i X — A
MDI: F-EhE A

TAPE: 4G WAt fE kx4,

JOG: SR, FkE e K, s,

STEP: ~JEhibea i I Tahibgy e, st hlshe sl .

HANDLE: Figbgatisl HTFREHHhEs).

26



@EH’F%%EEF% EZMotion-NC E604:{F

BEL R (F) 15 e £

VT B AR IS AT B HE SR, TSV AN 0~150% o EDGhR Thedtl b, il AR e s
=l R Y e

80% 90%
70% .~ ~100%

anw.l:"" “d "'-.|11u-5

50% 120%

A R, R IR A Ya A 0~120%.

bR E T To L, tabbs/ctt, Bahibs, TR, PURTEIE T mfssh, TR
¥, BURTESUr m 8.
(ERRTEESIPS

BT CON” (LE, TR .
Rk

F 6 |

9

B DI BR S, R A

Kb, HER SR SR Ashiake. Tahla et A itr, il Ew = AL,

FER BT PAT L “ RS IR” i, B ahp i sk, g AU B k.
RS IIRSMRER IS L) 1 #, IBHAER SR S5E, SOV PTHERIPIRGS (MER S8 ek
AU R 2 IR FF I, BRI S ], D DRFF R S IRE . B R R S

=)

27



@3‘57%1’Féﬁfr'j‘a$ﬂﬂ EZMotion-NC E60# 1

IR, FAEEALIT BN ON.
U SRARF RN IR B S LB BRT SR A A T, It a8 4% 1 T sk del, (R TH U
INEERENS

3.2 EZMotion-NC E60 $i= RS /E

3.2. 1 #HENH

5 CRLEL TR RS R E RS R R AR IR e, B RS R R U
WA AT B, HAENCAESE RS BonbE, WNEPR. BB S5 5 o bf nl DL T His
ARG

MITSUBISHI EIMotion-NC

=7
8

MITSUBISHI

EZMotion-NC

DEDEDE
\ DEEED
D BEm- - - B

s
&
W
(&)

25]-=]-o]]-|-op §

|Hﬂ.
8 9
9 6
2 3
(N - |
HRA
o &

8"

-

L, -' MNPUT

i

k-

i

A L
0] N G
I - ) o ) o
X Y Z
SRR - § s )¢
F D H
A ] ]
HIEIBIE) - 1§
I J K + 2
M S T | ECB | = f
{ ) [ | # *

28



gfﬁf’d’%ﬁﬁfﬁﬂﬂ EZMotion-NC E60%:/f

oy /7R T A A B B B Cr R BT, R GE E S A BEE R BT

LSk mm &BS G40 G54 i85
ALY =R AN

K 3.2—2

AE % Pr

MLLEJZT

%éﬂliﬁj)\ﬁﬁﬁi

B TR PP s 5 i DI

G S B

ﬂﬂﬂﬁ%%o RS hR B AR BBl s B IR S B R e sty I o e s B R e

Cc-B
CAN |t e M i N 80 i 2 o DX 0 8 s DX 9 (R0 888l (K1 B s — 75 (BB D eSS

[7T Back Space %)

EOB;
l:@?ﬁﬂﬁ%ﬁ’fﬁo iR ATRE AT F H AT

SHIFT]

AR
B UL (PAGE)

|€

W) BRI SRR DR m R ) e AR SO SRR T, JF HA iUro bR

29



@fswﬁéﬁfriﬂﬂ EZMotion-NC E60# 1

B — A T4 T k.

2l W NI, DR DR m T R R — 0. DARE SO B T, JF HA R bR
RS ATk,

Ye#r#35 (CURSOR)

WL%ZZJJJ‘HEO

rﬂT%ﬁiﬁ‘cﬁc
rﬂE%ﬁbﬁ'ﬁﬁo
rﬂE d B alehr.

PN

INPUT
sl NBE . YRR ANTERE R IT OIS B AEAT A — BT R, S FNEE, A

A BATTFIENTIY o O CARAERE - fe TS RIS ] A (i i 1 1A R P P U PR B A
HE

ﬁ?\ﬁ%’éiﬂ “ON” I, NCAZE A FHEARE. Y NC R EASH T, “KA” ONBF, Hih
LR B

WER IR AT R, IR B g 15 1k, BEAT S0 PR xS T R

WAEM. Sy T AR AHBIhBEINHR 2T W B Sh BERITAA T B I

G2 P A TR A 2 B S s T R o

AR PRI R AR, RE PR RS s B, BT UK

Stk /A AN B AT N R R ALTFG, W A e DI

SALIFR ON I, RRERAR IR IR -

3. 2. 2 FEhIRAE B AUBEEBLR

EEZF=
RS ELAE <R fr R

30



@EH’F%EEF% EZMotion-NC E604:{F

e R | e, mims
%)
F AR =

"L
Jivk—: sy (LR sty A TR KB B 1 £ TR 3.

(1) BEBGURHAE “J06”
(2) EFESAN, H 71, FATINUR G s g), AP 1RIEE).

Dk W RS (R S, XS VE TR AR, A SR
(1) ERBLUEHIALE “J06” M : Pl a3 1

(2) JEFESH, 1AL, RHE R, BIRBE

k= #H TR (
ST ALE 3R 2 S i O AR

), RXMIFEM TS, SRR, T

. KFH
B AR “MEMORY ” 47 .

. .}“ HIOT HUKRT A %mﬁkfiﬂi

JR BRI T A

31



gfs?d’ﬁéﬁﬁs%’:ﬂﬂ EZMotion-NC E60%:/f

BRI EHLAE “MEMORY” A7 &
Bk SN (ECY SA T

e Cel R ORGPPSO E‘J%ﬁ%ﬂ
iy 25 1 T ) 54 4 2 i

(D ﬁ%@@ﬁﬁﬂ‘ﬁ@%i

LSK mm ABS G40 G54 igiT
oY i RIrsE

(2) G (17 3 A5
S oo fE
L. HEATAE T4 Hh (g
2. MATAIT TR G . US4 (i
Fi¥ AL AR TS SRR TR
L. A A BT B I TR — S A A

nyny

— R s

2. MR ETFRE .
K PR L, FATAUE R 40 N EFRF .
NS R, FATAUE R 80 NS,

PIRBAE S AL FE, 9 NI ARIR . HIEHE D KRS, WY KR AT,
HARERATRE P e . ARIEFAEATY SRERAEIN, WA TR P i . 3 oK, 7220k
BRI R FOIRAS, FHRIE I O ARE PR, SR BE AR BEIE 58 Bn H s PR ARk 4%

32



@TSH’F%%SH’:% EZMotion-NC E60# 1

(3) G Ly
FEGu A0 R BEATRE P G BN B SR TR SRR ) Py B “RET . WigWiECE
SKAENAF IR, WIBEAT “RERP” (A o A SR PEAR I RARAS RIS S I “ G iRl i 9 sk #e5:7 o
RAERE P R P R B DR I, HROCGE PR AR, 23 o b P s, 23 i
AN TR G 580 o ABAE R RS DL N W B AT AT BRI KPR, G0 4 i 22 PR OR AT Sl vy
1) el i 4 T G R (R Ry, RIS A DN RE T i, - 328 496 G A T I
2) mgnsm g R, KA IFIRE S FE MR & 5, G PG 4 i 1

(4) A iR/~ iR
2 HEAN MDT 1] T FR) S s, ) P 4 B - D B OR D) ik
FEA ORI, AT A A v ARy G DI e, HBCH Ry — MR I RE . W A A7 e
Fe, S AR/ R R
GFE U BnAegn i, S, UMD i A o R R 2 s
(FE2) 4 “GifErh” fEmmERA TR, SRR “Fr” s R TR BIHZEIFA
AR 2
(VE 3D AE ALY DI el 1y i 22 e, A AT PR BE AR

FEFy gt A

Hs W S

T 5RO jz.%ﬁ LA 5

¢
E@ﬁf%ﬁ?ﬁ.’f}’éﬁiﬁt@ﬁm%ﬂﬁ T ST, MRS 1T,

33



éﬁ&ﬁ%ﬁ?% EZMotion-NC E60%:/f

LSK rm ABS G40 G54
oY TR

D B%—IK, JehRIE M REEAT.
2) JChRAE IR N AL, SR BRI _EAR S AT, SRR R RIS A .
3) FRRILBEN, WoRIEHE S AT AT R S, B e s o ) 5

4) HZ AR, Tﬁ’f}%, bt G w2 22) Rk WP by g o911 T RGP T AN € e
AT N ARE, AT R 2 S A I T

IR UERAZICIZ A R AR, WBE I 7T 95 4
ol ARG A 1) i o R B R

34



QTS”M’F%%E%’:% EZMotion-NC E60%:/f

L5K mm ABS G40 G54 g7
Y i

3.2—5
Y200 AFHE 4 GO3 Y200  J100 ABBELN R
(D) B ehste sh B AR 5 Ak . an R A

LSK mm &BS G40 G54 iR
EAY i

K 3.2—6
(2) BEEFEHE GO3 Y200 J100 w1 R :

35



QTS”M’F%%E%’:% EZMotion-NC E60%:/f

Moz

LSK mm ABS G40 G54 g7
oY pC

3.2—7
FERBUE TN, Jehre A A8 1 1.

INPUT
(3) e UE, i N, S A .

EACTTHIOETN
flhm: GO3 Y200 J100; [r B 23 A EdE FH00 I
(1) Bt sh B EHEAALE 1N — NPT,

GO03 Yeoo Jloof; |

Moz

LSk mm &BS G40 G54 i85
DY TR

K 3.2—8

36



gfs?d’ﬁéﬁﬁs%’:ﬂﬂ EZMotion-NC E60%:/f

(2) @Tg)ﬁﬁiﬁlﬁ

D SeAs LUy A % s
2) ek WAL B AR AL
(3) HHEHdE N F500 t1 R &

G03 Y200 Jloo Fsoo: |

Moz

LSk mm ABS G0 G54 3817
Ay o

l3.2—9
DRE 7R GE G IANIDE-V €108 R T AN D VA Wk 46
2) BHEAN LR, Jebr B A#B8) 14, HRRPERtmA#5).
3) ME LR, 2 ERAE, FRESHBEA LA TAT, BRI L AR B 5 BeAT 18]
P RES N IEAINE-E/T

INPUT
(4) 1Ese e i, A 5 A2

TR
fil4n: GO3 Y200 J100 F500; PR F500 ZEAFH %y F50, FHMIRT-4F 0.
(1) ROCHRRE BRI R 1) F AR A B &

37



QTS”M’F%%E%’:% EZMotion-NC E60%:/f

503 Y200 JlOO F500; |

Moz

LSK mm ABS G40 G54 g7
CENY 2 BT

3.2—10

GO03 Y200 JlOO F500; |

Moz

LSK mm ABS G40 G54 3§
Ay TR

K 3.2—11
1) Bt w s o
2) bR A AEE 1.

INPUT
(3) EoE U T , TS AL, B A I A5 20

1N MR
. GO3 Y200 J100 F50; (KB FEAERMIRE .
(D BIeha B sl 2AMMBR G S A B . a0 R

38



éb&%%ﬁ?% EZMotion-NC E60%:/f

lG03 ¥200 Jloo Fs0:

Moz

LSK mm ABS G40 G54 g7
CENY 2 3

3.2—12

(2) i FLCANgE, B OB BB . R IR

LSK rmm &ABS G40 G54
Ay

3.2—13

INPUT

(3) B2 oe i T e, YT R Bl MACAZ PO RIBR o B3 5 11 BT RS O R
10 530 P ATk

Bt a0 R BT O A T s 0 s 4 A B o

39



éb&%%ﬁ?% EZMotion-NC E60%:/f

LSK mm AR5 G40 G54 4217
EEAY 2EF

3.2-14

(1 ¥ (i P i LCAMN g, A i T ok 25 T

LSK mm ABS G40 G54 g7
CENY 2

INPUT

(2) 4 T I, e W I T 1 s (B, A IZ P IR «
S 0 T (109 5K AR
R A (0

LA 150 W ACUZh 5 P Ry AL ) BT I 0o R D R the ] ] T30 S5 2 4 I O £ T AR AT
Y ERE T o W] HI TR T R RINEAY L 455 £ PR I N 0GP 2 5 PR PP

40



QTS”M’F%%E%’:% EZMotion-NC E60%:/f

Lo RRResEskmneny
FEBUE AR E W g . BRAED RN
(1) 4% P “mpmy” Qrh .

LSk mm ARS G40 554

B =

A7 L R0 (X

(2)  WEMHMREFwS, ol

[RF—

LSK rm ABS G40 G54

EGEIE =

K 3.2-17

INPUT
(3) i I, I rh R CRPIPAT R fE R, SRR AT AR R, Jehs

RRAEM R, WM IERSE RS, BOE XN Bk, g SR Bosth il R E

41



éb&%%ﬁ?% EZMotion-NC E60%:/f

HIEH . rHE:

0.

-

2 mm ABS G40 G54

Y ERF

2« TAFHRIEY

SHRARBE SR ST R, AR e AT SR A
FEBEE X IHE I RE P G 5 15 74T R o (HURIEIY (1) 545 R CAE 0 ] S R e P i, )
R ISR P S IR E . AR

(1) $% PR “Opny 7, G- Ignu e g X

EGOS
FRF—)
=
=

Q900 DEMO

DEMC

LSK mm ARS G40 G54

I =R
K 3.2-19
(2) BB R P g M= fF s . “N Go1”

INPUT

(3) i MRS, R 5E T B ISR E FRF IT T4 BT L7 R B 745

42



éﬁ&ﬁ%ﬁ?% EZMotion-NC E60%:/f

REAATE Bk JEAR BaRAERF I PR B (T 50 WP IERSE AR, BOE X ER ik, 4
Fia WP I )52 B S 7 s B ki PR O TE 3
(FFE D fE TR LA BN, S8R “Tz 7 s ’fER.
(G 2) FREITRERDZ N 1L AT
(FE 3D ZAWPRU SR E 1743 5 I ANBUR IR 174 SR Rl , i ELAf A B34 o (R e 77
g, R gy,
3y M4 FRT G HIEEIY
FEVEE DI E WP R KR P 5+ U205 A1 2 5
N O RO, RS MGG 5 L R 5 4 SRR ElE 5 U SR 745 ER IR D o 21 SR
WU PRI Y2 5 EAE 0 T SR AR oh T A WS R G 5 (R 0 o RAE D IR T
(1) 5 R “Ipny” Bos “Ipny” fise X
(2) BoE IR P 5 PSS A9 5. . 0 O N (6) — O

ooOlFloo0;
aig

LSK rmm &ABS G40 G554

L

3.2-21

INPUT
(3) fu IS, TR T I S Z N G S 4R . BUP BRE RS SR BN G

IEAATTF o HXS T CAE M I s FIRESY, KRS B0 TTAGIF I N G5 o JehR o AE 1% 54
RITFoE, WEMIERZER S, BOE IR 2%, WIS BN e R A IE 3

(JE 1) $i5E N kR, B “Liz NB” iR

(7 2) F5E MREFPIOVER BN, & BoR “TERy” MfEE.

(VE 3) Miy-g 5 1036 € e 0 5 W%l

BRE P (R 8 SR 1

43



QTS”M’F%%E%’:% EZMotion-NC E60%:/f

AT HER N TRES Y, R “REFP” SR, EOGUsE TR 1% S, H5dm 5 S, Ra
PR E R AR Y, ARl o TR .
(1) fepge “Refy” . B “F” WO X,

[ JiES
— e
3.2-21
(2) WER G FPIFEFgnT . LER, wRBBEFER. #l: 0 (18) .

R —H]
j R

1B AR

LSk mm ARS G40 554
TN

INPUT
(3) 45 M, Py g S G A I SRAEIZ Y, R EEiE b R 1

AT 97 A B G AL, B AT F B

44



QTS”M’F%%E%’:% EZMotion-NC E60%:/f

LSK rmm &ABS G40 G54

oFy

& 3. 2-23
(4) BN TR, LR IR 5 — R e (g 4R A 5 A ) o
GE D HADRER R G TICIZA, BURG IR P 5 BRI PR, AT “rpiy”
VERE ST
(20 AR MBOEMI, AT “oskedt” , HAR P ERAEILIZ NG, T2 A2 R TE R
(A RTN

AR

?‘ﬁTIjJﬁEiiT%’{S’%M, RN ASE

09:42:26

-400.000
-200.000

45



éb&ﬁ%ﬁ?% EZMotion-NC E60# 1

FEARHE I b, PTREAT a0 N A

1) CRT i [HI K 58 425 B o

2) JRIAVE . Al H AR E PR R T BoE 2 0.

3) FEHUEREA . M. S. T & 104H B Dy ek th nr il CRT i [ 50 5E .«
Lo A ST BURZE . A%

A%
ABGEAME R0 0, XA Ed A 2L
JERHE
A E SR AL B AR B 2 0. HAE [T 692 X0 YO Z0;
INPUT
st LA MR ChRvEREHD Thig.
CB

CAN gt H 2 Ji i A% (BUE ) Difit.

W WK 654 TR AR,

k-
(1) pe F b ] B 7 5 R 4

INPUT CB
(2) i PSS H A% ik FLCANKE (R a3 .

XA A BN 0, R — NSRS R AR s, A M o, R e R E
BAFRER Y 00 REHNERR N 0 )5, ARl K. fErhadds bbb, I3 5 el 1) ik
SRAER.

2. FaEEfES (S, T, M#E4)

THhThAE S. JIRIIRE T HHBITHEE M 1§, Wl LA b rE CRT miify _E#fk. thatdiid, nlid
HHEEAS, T, FMORSUTXLESRS, HACR SRR K e X L7 2 M .

(D AT FEhBETR 2 W4T

AEM, S, THRALMMUFALRE . Fitn,  AshlEshhelashikibh, HEhe Ld s, W)
T EETR L.

(2) FEBETRL DR

1) JEFEALE R “ATDRHE” FI55 B I

2) % MRS N, 6 KR s XU LR, O Tl AU i S VIR .
HIhREREA S, JIHEIIRERN T, HiBhThAER N M.

3) REPTEAR A B E T F s A o

46



Dsmirrn

EZMotion-NC E60#:/F

INPUT
CALC e

4) &K
AR FRAE
FEON SRR CAARME” TR AR AR I

Fe Q.00

nm

APAAYT YA T EA
Oox0,. Yo, 250, ;

FER{E] [LE B
100

s I () o0

oooo X

o0
Z o0

100

BT
fa{E

LEK num ABS G40 G54
tEHE B
3.2-25

ERE]

TS IR, ERIRAE A I

[f8=1H]
0 1N

<gl= 011111111 N

GFHAGY0G00X0.Y0.250. ;

L L

I'-'I.:: fu ] |_| |_| ;

LSE mm ABS G4

FHAHE
3.2-26
(G
R ORI I, R P I

47

-50.000



QTS”M’F%%E%’:% EZMotion-NC E60%:/f

FERFAY T, W] EOMACIZE R BIN TR, K B S ¥ o B s KR P g 5« ¥4 5 5
REETRCANA
[#2 FFFay |

] 1M
<8l 0111111110

[FEF—i]

125

]| [ JIRN J-[ R 0 )
LSE mm &BS G40 G54
THAHE = <0 =] f#+E L g

K 3.2-27

icfZ gy
I LR AR AACAZ TG s I CRE e v e i
BCE T R PP g 5+ WP 2 5 S BT G, R AR L R 1 X R O 0. FLISHRE N
IR IR S R iz ey o
(1) BOE TR IIRE RS . WUF 95 SR 9 o . ZEWE Y OIN20 B5I 0 (1) N (20)
— O 481 (0)

[(F2FFrEy ]

8] 1M
gl 0111111110

[FEF—i]

125

48



QTS”M’F%%E%’:% EZMotion-NC E60%:/f

(2) ﬁﬂ:%@, JHhanpnd, REFRE RO T P 5 SR TN, 2 Boasngny5g
FEIRAS R o B B30 0, N AL ERBIG S, AN TR (0 s DX, S7s Br $R E f) H 4
JIRAME (MFRD

TOOL
1T Dy e, K1 R RIS

[TIE#HE] TE 1. 1/10
#IR [HE] 2 -50.000

4 HEifm  #0= 0.000
11 0,000
12 45.000
13 0.000
14 0.000
15 0.000

17 0,000
12

[

[

0.0

0000 1a 0.000
0,000

[

[

0000 19 0.000
0,000 20 0.000

B 3.2-29
dR: Azhizie (T W), et ) HAME S AR BR R G AMEE,  UIHT A MRS
MR — B 2 Y UG A R
JIHRAM:
L MR A, W] B AME T .

49



QTS”M’F%%E%’:% EZMotion-NC E60%:/f

[TIE#HE] T8 1. 1/10
#1EE [HlwE] 2 -50.000

4 Hiffm #0O= 0.000

10.000 ] 0
0.000 ! 0.000
0.000 5 0.000
0,000 0.000
0.000 0.000
0.000 a 0.000
0.000 g 0.000
0.000 0.000

L5E mm ABS

K 3.2-30
(1) JJEAMEZ (B2 D
TERAMECNZ 5 BEFEAMACIZBAT I, PO TEARAME R S . M b ) R ) H
FEAME I
(2) JJEAMEZ (Fh2k 2
I3 BEE TEARAMEE RS FEAME o TRARAMEE B 73 i ISR AR S R T AN B, KN
B T IR EEAME, RS T ) B .
JIHAMEEE 115 e
(1) Fk1

INPUT
B8 JIEAMERR I, 75 # O s B AMELIZ 515, 7550 O e AV, 285 1 T s

Bt

(2) Fhzs 2

B T EAMESHERS, fEH# O PREAMLCIZ S, A BE XA T KR KEEFE.
INPUT

PR N4 BEARE TP BEE MRS, AR5 1 T Il

INPUT
(3) TEAMEALIZ SR FAMESHR BoE 5, e I, 5 A M Bt R e

MK S RIALE, BOERH O RRAMEICIZ S 1, JFHEWE O HARHKL. KRt
BIAS B 7] — B X I A7 b o
(4) G T BAMEEER R BT, HAMECIZ 5 RSB B & 7R SR IAMECAZ S b, 55 11k

50



gfs?d’ﬁéﬁﬁs%’:ﬂﬂ EZMotion-NC E60%:/f

INPUT INPUT
fc T I, 1 1] ) 4 B A ST AMEATAZ S BT N (R T o 2 P e i,

(K1 T R AMEE Y WAL T R

(5) M ESH% .?Eﬁ.%ﬁ B EH O FPRAMEICTZ ST DUESEE N 1 s> 1.

INPUT
(6) N T¥EMEMHR, 728 O hiA 1K) %I

FEMR AR, BUE BRI B s K Ea . W HUH IR R, fEF O FRA a,

INPUT
R i T I, AR A XA

TV RAME B (35 B
TN TR

FE—A i _F SR 20 A1) HAME S . 5 BRI s IR AME R I Tﬁl“@’f}@, S EREE L

CB INPUT
“FLCAN g7 IS

JVEAMEEAE R BOE B (R /M A
(1 #EAEFIL

4 B
B A BB, T T
INPUT
fex O AN, AR, # (0 HdE O
WA B
BRI BB, T T
INPUT
fes O A < eI, # (D K O
TR

MRS kT, oA I .

51



QTS”M’F%%E%’:% EZMotion-NC E60%:/f

[IEER] 7R 2.
I &A1 £R2 £/s
)
MG ) MG TS
11 o 11
11 11

1

MG : 0T ES 100

LSK rmm &BS G40 G54

A

K 3.2-31
Ty R A
i T AT B A DI
) kPR A ) B R A SR T B e R T BRI, o ) S .
FIETOE XA O P BE A A, i PLC $hAT BT Ab 2
JIEA B SRAE oR Tl 7 R ) WA ) 1 B ] 3 MR GIX . BoR AR R H
A RASCR
JUE R SR T H A RS AN T AR, HER 2 n) %5k 80 1 B (JJH S EZ 4 £1).,
T B E a2 T BT JJ IR BEFT 158 TR T4
JIHE P T H 8 5%
NG O e 1, JJH O #1234, D O Hik.

52



éb&%%ﬁ?% EZMotion-NC E60%:/f

&M@z A3

M5 TE-D
11 2 8
11

) rl_l'l
MG 108 1234 1D T5ERh(
LSE mm AB

2

K 3.2-32

INPUT
(2) 45 P . ) H S 0H D PO R RUE 1 R B X s, B K MG O

IR S TGN 1, FE RS B ko A R (K ] S AN B AR RO R X )

INPUT
R SRR, M 1 Ui O, T U4 B A I R N S . P

INPUT
SR I, iR B AR R X

JIH 8 R 35 B
(1) fEMG O hi%k5E CL.

INPUT
(2) 4% I, 7E 8], P T 1 W% ) 3. KHIX A MGL 2 MGn H (¥ T St #

HkR
JIH 5 dn g i
EE/ SR b SR P ST NN RS g T
TR Az e = ) R T AL N R L A A i T
Ty he Mt
(1) JJRAFArE R 1
7 B I 70 L (A O ) A FH TRl 2 0 A ) B RPIRAS
(2) JJRIFFariE B 2
JIRFGan e B 2 ¥ ) Rk geohre B ) R 1 1 b, R P EAER ) R e 4 i
IR Bk I T BT TJ - BARAME .

53



éﬁ&ﬁ%ﬁ?% EZMotion-NC E60%:/f

NERE &

TOOL
1N Dhfie v P e, 7 RN SR BORSURSHCE . W R

[T EEARAHE ]
#1:hgE

[flikE] - oo
[TH£] . 0.000
@

4 554 -240.000

S G55 0.000 0.oo0 0.oo0
i 0.000 0.oo0 0.oo0
0.000 0.oo0 0.oo0

0.000 0.ooa 0.ooa

0.000 0.000 0.000

# B DATAL

LEE mum ABS G40 G54

BRI T

TAFAARR
NS TR, R TAFARARAME AT, R BEE B R B Al A AR R MR
AR ARAR R AR HR 1 B e

INPUT
(1) fE# O HEAN TR RS RS, BdE O PoAKMEEdE, % - vy

BOE TATAAAR R AMEER -
(2) FBEIT 58 SR AR A bR AR AME B Bt S AE TR R AR b, AEH# O AP E H
AR ANBOEM, R O FPIEEERE K.

n
(3 # O w;@ﬁ%ﬂ@zﬁ%ﬂ@ﬁ B+ 1R VM.

INPUT
CALC fi NSl E SR v S W R S NFOEET

INPUT
CALC b RS E:h WIS 590 RZChoE S

(4D fE# O PN “17 I

INFVE X L. EH O PR A T
MR T AT AR AR R AMEEHE (1 B2

AL A A A PR A5 I AR AR AR K %2, AN GB4~G59 iy 1 F) 4 s A A bR AR RER M2
MR AT AR R 2R K nl il IR R BOE . HAECR AMB B A SN AME (BXT) sifEBE X
TagAE (BXT) RHAIA . BOE Tk TR bR R M 1 BE AH TR o

54



g.'i‘;?%fﬁéﬁﬁﬁ:ﬂﬂ EZMotion-NC E60%E K 2 F2

#0E EZMotion-NC E60 £ER4RTE

4.1 MAFRZR ANl i

AR ZR I I Al

B RS (P RIS A 3 Bl #0007 1) A5 R S AR B R S AR BRARTE Wl R B«

+ Z
+ Z
14?
+X
ET A
Itk | _
T T s TX
+Y !
ItEs EE  Tis
HEhAE BehmE

X-Y TfEariss

B 4. 1—1
SEANUARRR R . TAFAR 2R LR AR AR 2R
SEAHUMAL bR RN UL T A AR R o T AR ARAR R A R U AR AT A AR R, BT A B
(KIBEHE ROBEE N AR IR AR RR R o R ARAR R A AE TAFARAR R AR AR AR, ARE S 38
I TRE IR R

55



Demern

EZMotion-NC E60%EIK 4 f

|R#1

HZERD

‘613;-:@

)

%l%‘f

W3 THFER)

il

TR )

3L

, RELEE

“a Po

W1 C IR

P Po

g W2 ( Tiz45%)

EF BT R

PR 5 55 2,
U e R e 5 20 53
N IEE DA

K 4.1—2

56

3y 4 ZH IR SO SEANUAR AR R L HE i, 2% R I
% 4 2% 5 g NIEAN AR R I 5 R0, S 800 (144



glifswﬁéﬁﬁﬂﬂ EZMotion-NC E60%E K 2 F2

B EEVEETR
BoEED $ iR =

BIEES
y (X:, Yal e
d BEmAdnE FAREESD
i ¢

A o
EE THAER G4~

K 4.1—3
BEARBU AR 2
(1) HlEe&HK
FEARBURAL bR 2R AN L[ e A7 S (T RATHRALE . ATFRR IR EA5) AR &R
653 fi5 & K AAbRFE A HRE IS, TIR AN MR R _E e 00 B ).
(2) fa4k=X
AHUASAR RIS (GI0) G53 Xx Yy Zz a a; Ca FoRHHINED
(3) T4
1) FEANURAAS RAEBIEHRNG, LLHIIETaZE RS . RERSH R, B
BT LA RR R
2) FEANARR RA I GO2 FrE .
3) G53 FEAANAESE E I HATAT R
4) 53 LRI EAHTE A GOl I, DLIESE P I ARAR R I S 3.
5) BIMi 653 fig &I, 482l 7] HARKN IE A HUH
6) 5 1 %5 mU AR ARAE 2 DABEASHILAR AR BRI i D) B 228 s A 67 B (P PR
7) AT G53 i B LA ks 77 X 5
8) 4 G53 T 628 (EFEI) A pdE el — R, JE8m a1k

57



Demern

EZMotion-NC E60%EIK 4 f

(500, 500)

R

4$P~5‘“$%Eﬁ
M Re1 HETEHD

EFEERT RIS

FIEERALIRE N=+300

K 4.1—4

4.2 G iS4

4.2.1 G RIBHARHAE X

RS
“ERAD " ITHREAE E WA T In e R B iRy, o “— AR SUAEN R Z A R T
& XA BRI & /2 “BESA” , BEZ. BYUHPEIMUIY . Rz, BRI CRS gtay
AT
AU E R S A RS AL 78 “BEASAAE” B, S 4GRS S o R AR B e o

*D “« _ﬂ& ”

ez

¥ ==500

G fRh5

%G00

*G01

G02

G03

G04

605

G09

G10

G11

G12

415

01

00

fift R
REEEAL (PR L)
TLEAMH]
st -1 51K (CW)
WA I1E 5 (CCW)

e AN A

IEAffs A A

FEASHm A/ 4 IE i
A

FEA S A A IGH

B DIHI CW

G ARHS
G55
656
G657
G58

G59

G61

(62

G63

*G64

415

12

13

iR
TAFAERR AR 2 JEFE
TAFARRRR 3 HEHE
TAFARRR AR 4 JEFE
TAEARRR AR 5 I
TAFAERR AR 6 JEFE

BT ) (L SE A

A A A A

I B k45 A U

BOF R

DI




@3‘57%1’%%%52%3%

EZMotion-NC E60%EIK 4 f

00

07

08

00

A IE

G13 [ 7] 1] CCW G73
|
*G17 ST RS X—Y G74
| |
¥G18 02 SRR 7—X G76
G19 PHEREY—2Z *G80
G20 o i 2 681
06
G21 R4S G82
[
G27 S R R G83
|
G28 SR I G84
[
G29 00 a6 A A A G85
|
G30 B 2~4 SHEFLAEH| 686
]
G31 BEERHLEE G87

RS

F 23 TR E

TIERANE M) & 45 2 *G90
JIEARANEF A [ 9K

*G91
JIEARAN EHH G92
JIEARFNEAE 693

JJEEKAERE (—) *G96

T

LA E I

JR AR bR 2R E *G98
HUBRAR b R R G99

TAEARRR AR 1 I

09

03

00

05

17

10

[ E I CRRERIA)
fE PRI ORI B
e R OhftE L)
[ S PR A

W E R CRSL/ B LD

e A CRbAL/ T
1L

i E RN CAREL L)
e A (BUA)
e A CBEAL)
e A CBEALD
e EIA CRedoL)
e A CBEALD
e A (Bl
REIR 2

SRS

HUBRAR b3 2 25

W B RESY
FEFEIHDIH] (g3 ke
FIAVIHI CRERBh 25D
S e A R

JEl e PRI TE Rk

[t E PRI ba R 2 A

Wi SE B FR R f{ A

59



glifswﬁéﬁﬁﬂﬂ EZMotion-NC E60%E K 2 F2

EE:

E G 2B REHMEIR A, A IR R GO0 (Hzhff: .

(FE 1D BT “*7 05 R YIRS W IE R i 2 M Bl 0. BT “X%7 id5380R
PIPREAR S EOIT L RE 4R 2 S BUE FE 1 HE 1

(FE 20 [ H AT 2 NLLLI G IR, BUa il G 522

4.2.2 fBSHRRE

GO0 PrEEAL (Priditas)

1. #%aC

GOO X_ Y 7 a_ ; Ca Mg

MR GO0 Bl GI1 IAPIR AT A 4o B R o

2. HLREJH

U382 PEBEARAR S, DLIRAE SO 6 0, ARARIEFR S EON 2800, LB SR EER B R AR
FEAT o

3. VRN

(1) —HIRFRAFR@E T, 1t G0 Bt L G HLEE, HFG01, GO2 B GO3 F542-FRE A 1,
GOO B PRFFH AL GOO B AR, JLJE I GO0 Fir4 K Fafi e AL bR BRI TT

(2) 1E GO0 #53K, JJH EZAESATIUG S, &R . MBI R AT,
FULL 571 9 B S HRE

(3) 09 4111 G HLAE (G72~G89) & GOO 54 B ZAE M HL IR A (680D

(4) JTIHMERAE 0 B AR GRS HUN LR €, AF & AL [ AN S .

a FZMIE: HHEAME (GO1) JyxlMH IR, o8 52 5l bR 1k 40 1 1 R A o

b AEHZERE: ST, DU GEERE ST

60



@f;?sfﬁéﬁﬁ?ﬂﬂ EZMotion-NC E60%E K 2 F2

4.2—1

4.zl
G91 GOO X—270000 Y300000 Z150000;

xG01 EZAMA]

1. #%X
GOl X Y ZF

FE N R GO0 B GO FRPRA, 17 A 20 B s A A bR o F oK 73 B2 BRI £ fE

2. HLEEH Y

Ub— 482 FEREARNRTE SR R4, TR ANBIAE AU, ARARTRIE M ik, DAAZHE F BTdasE (1
LS. FIRE R, 3RO MR O BEAT 7 ) R Zed

3. AN UL
—HILIR RN, B RERR] 01 I i HE G F54 (GO0, GO2, GO3, G33) #4RiEmt, XZ&
SHUE GO IR, Bk, W R ANMRAIE 2 6oL, 1 HFH EE BARIR], TS T e e Ak
Frig RIA]
WAL — KB GOL RIS RBUR B4 F 454, WS R AR “P62” o Telk ity
THRE LA /min CNEOSSER AT (F300=300 J&/min) 09 4111 G HLAE (G72~G89) F% GOO fi7
A I AL PR A (G80)

4.zl
P1—>P2—>P3—P4—P1 LA#EZ 3 300mm/min ¥JE]. {HS%, PO—P1 & JJ B[ Hb g 7 .

61



glifswﬁéﬁﬁﬂﬂ EZMotion-NC E60%E K 2 F2

T

F, p,
X
=
P‘/ P ﬁﬁrym
-—mi--—m—-j ' & i A T TEEA{0. 00 1mm
ra
‘ !
T
K 4.2—2
G90 GOO X20000 Y20000;, PO—P1
GO1 X20000 Y30000 F300 P1—P2
X30000 ; P2—P3
X—20000 Y - 30000; P3—P4
X—30000 ; P4—P1

G02/G03 G17/G18/G19 RJE4hla] (G02/G03, G17/G18/G19)

L. DiRe e HiY

G G02/G03 Z [FSIAR I Fig 4 LA AP THIESE G #74 (G17, G18, G19), fEiEFFiip, wLl—
SA T N T P VI R R =12 N T P ST ) AN L N B B prel K IR IR R
WA DR B, i) BB Eenfe, 4B 90T o R e e i, Hogkde
SELEIA PTG Py st B b i TR . NC 2 B sh vk SIg e b ml (D) 26 3% F, LA
TR BT E D) Zesd B2t 2 Fo

62



Demern

EZMotion-NC E60%EIK 4 f

2.

IRAE XY 1 E

G17 G02 ( GO3 ) G90

1

G17 G02 ( GO3 ) G90

11

G17 GO2 ( GO3 ) G90
[F5NAE XZ i -

G18 G02 ( GO3 ) G90

1

G18 G02 ( GO3 ) G90

57

G18 G02 ( GO3 ) G90
[F5NAE YZ i b

G19 G02 ( GO3 ) G90

G

G19 G02 ( GO3 ) G90

&

(G91)

(691 )

(691 )

(691 )

( 691 )

(691 )

(G91)

(691 )

K 4.2—3

63

pYC)



@f;?sfﬁéﬁﬁ?ﬂﬂ EZMotion-NC E60%E K 2 F2

G19 G02 ( GO3 ) G90 ( G91 ) R_F_;

FRFTAER -1 G17, G18 F1 G19 A& oRkfE . HiE, HECALELH R FHE e LT
XA S, WA AN . BRI T G BERORIBEE, B G02/G03 k4R . 7ERIIRIAI% Ty
WFRE G, FRIRVIMIZ SRR, GO0 & fi e e daxd Abbr 77 sU N A by 45 10 G91 JE{EfRE
FERE AR KR T R A b 4. 4k, R G90/G91 CLARLESE TR L4 thad, Wl LA,
52 I FA) 2% pei P /B 55 7 oy 2 Tl 7~ T B PR P A R A A (B i o (9, 76 XY SPIER, 617 A X,
Y ARKRAE ) o & FUABKRAEESIE GOO A1 GOl A —REMbUEE . BINA LA B B H AR
PEVOE [N G G B o RO B g M RIGE s AR B S, JF BT X, Y T Z il
FoRA L T R Ko BIGES RUA bR RLI6 25 [ SR O] SV PR A B AR A5 280 (0 285 SRR A3 id 4y T
Ko

3.z
Y A
) _'_\
20 \\\//—/
N
______ @b »
T/ 5 10
! 30 x
& 4.2—4
[BSGE 25 X AR ———— 30.
BSRAOM X AR ———— 10.
R, “17 #t 20. (10 - 30 = 20)
[RSGE S Y Al ————— 10.
BN Y AR ———— 5.

BRIk, “J” wiig 5. (10 - 5 =05)

ZiO0L, IEXAME LN B2 W R T8 -
G17 GO3 G90 X5. Y25. 1-20. J-5.;
CIE

64



@TSTM’F%WEHE% EZMotion-NC E60%E K 2 F2

G17 GO3 G91 X-25. Y15. I-20. J-5.;
G B AR T R Cg TN, B RERE TR 940 45 Ay S TR
FECLAIBIT B, BREARRE 20,6160 ik, ZdardAEsa F#EoR:
G17 GO3 G90 X5. Y25. R20.616. ;
e
G17 GO3 GI1 X-25. Y15. R20.616;
VER D RO BEER 17, “J7 M “K” I, AR E A B GRS £ 2 B 0
mA (EEmL).
B

HE 2) arA M “10”,  “J0” A1 “KO” I (MASHTE E K,

G09 IFHfEILAE (G09)

L. HLRE S H Y

JI R E L 1 SR AR A I B (USRI 3R BT, ARG A U0 e 7 150 0 A, MUk 42 1k
BRSO fG, SR A FF AT . BEIABIIXLE H (MHLRE N IE 015 IR AR AR HLAE
2. %3

G09;

3. 2

NOOI GO9 GOl X100.000 F150; Al BIADREHING, R A TR
7.

N002 Y100. 000;

| £ OESER) GO8 HHYIIR
X NOOI
NOOZ
Y &
Ioekmcools S HEER
B8 hcoofs SR RRER

Kl 4.2—5

65



glifswﬁéﬁﬁﬂﬂ EZMotion-NC E60%E K 2 F2

G10 JJRAMEFEERIA (610D
1. HLRES H I
TIHAME S R CAFARRAME S W GLO 454 ¥ AR T . 4EXHH (G90) ML, 45-4-4ME &
N JJHBGEAMNER: S8 (691D BIRS,  BLEJJRMAMES N E3R-AF0 E & T2 1
AL IF &=
2. 1%
LAFAMESA
G90 G10 L2 P.X_ Y 7
691
GOL ML, FMEF MR, BPATH, FMEERSUNE. Frbl, 75 610 #8411 690 5L
GI1 B TR
PO AN AR AR
1 G54
2 G55
3 656
4 G57
5 G58
6 G59
Py 076 LIS I, P ZAEME R 1o 24 P AN, A ARG F B LA AR R A IE RS
JIHARIE#A
o JIHAMEZ 1 35 E kK
G10 L10 P R ;
P AMES
R AMER
o JIHAMERIZ 2 M5 E ks
G10 L10 PR ; KAMEFFIRAME
G10 L11 PR ; KAMEEEFEAME
G10 L12 PR ; f2JBARAME
G10 L13 PR ; fRESFEAME
TAFARRR RGEAMERIN CTAARRR RGAMEAHCE I %50
G90 G10 120 Pn X__ Y_ 7Z_ a_ ; (a NHinkh)

66



@f;?sfﬁéﬁﬁ?ﬂﬂ EZMotion-NC E60%E K 2 F2

691

n=1"48

n=1"48 LISFEL P F8H N, WAL 1) CAFAAAR AN ES N o
612/G13 AYIH] (612/G13)

1. HLAE A H Y

(G D ) agf e 70 L R B ot R A A LD, i 4 B b i) 3 B D) B A
2. #% 30

G12 (G13) 1__D_F_;

BRI (e 7 A G125 G13 LA R i X ).

G12: U7 (CW)

GI3: J4tJse (CCW)

I B4 (SR, 75520

D: FMESRS CRME-S AN E BRI SR 7R B8 on$eE b

3. TR B

BAFMESHS “D” B IEMRAME S, R .

“Otp T—HMER JE 0 BRI, R R AR IR L
HNEEBFFS, HRRGDN, —RRBOK.

[RIDIEI G17, G18, G19 4% H Ay i P AT -

----- FHEEFFS +
—_——— FHEERS-

G12 C TTEPLEEEE )
D—l—2—3—45—0—7-0

dl s ER +
y G13 ¢ TES(EEF)

dl BIstER - /\ = T—=f—=i=d—231232231=0

Kl 4.2—6

67



@TSTM’F%WEHE% EZMotion-NC E60%E K 2 F2

G20/G21 Z&it 5 A HHe 41T (G20/621)

L. HLRE S H I
H G AR TRT, JEH R lilTe A ] LIARTE

2. 1%
G20;  DElE4
G21;  Al4E4

3. VRS i B
G20, G21 MDA HAAAT 2 30, X T i sho s o 620, G21 AUNFa4 ALUE T DI,
NBRIAT U . WAt v, ERMGHRHAL T I (OFF) I, R RN LR (4 4 S LA
G20 Y ps sl Ay, T FAD IF A A B B A AT AR ORFE A TSR, AN, st e (i T ATE

=
Bo

G28/G29 ZH BN EIH (G28/G29)

L HLAEN H I
G28 FRAFREMS, LL GO M @A AR B B UG, Sl AREHEL R 1 2% iR,
G29 R4 BT, %l DUPROHUIE 454 B B0K G28 B 630 1) s LU, LA GO THEE @7 BRI AR E

HemERD

(0, 0, 0, D}@ R
HERS

(X3, ¥3. 24, ay)

EIBERS
BBERS t
Kl 4.2—7

68



glifswﬁéﬁﬁﬂﬂ EZMotion-NC E60%E K 2 F2

2. 4%
G28 XY Z a5 Ca= [ [H3ZH5EIH]
G29 X_ Y Z a_; Ca= [hn#) DFaafrERIH]

G302 2, 3, FA4SERFEAEA (G30)

L HLAE A H 1
G30 P2 (P3, P4) FRAMIIRE, 52, 5 3 0 4 S i AL B KR ] IRAT

HEomEES
G28a.
FiaS R
e —
G2
BBEES H3mERA
|
K& 4.2—8
2. ¥
G30 P2 (P3, P4) X__ Y 7 a__: Ca ZMhnih.)
3. EA ]

052, 55 3 U 4 U IME L P2, P3 B P4 FRE, PIREEL POL P1. P5 LRI 2
LA 2 22 J5UR S VAT .

%2, B3 EEE 4 ZHURNE NS 1 2% a2 E-—FE, 206 630 7€ M iH S LUS,
SRR 2. 0 3 BUE 4 2% s E

552, 55 3 B 4 B R B ARAR R WA OB, AT DR BOE s E Bl

H 2. HI3EEH 4 SFFUSE )G, 629 F82HATIN, 629 BIH RS RG TS H I fiE IH
[y ) A

69



glifswﬁéﬁﬁﬂﬂ EZMotion-NC E60%E K 2 F2

633 ZEHIBRETIHI (633D

1. %
15 G33 $54rh, HfasE 1 SIAH M8, JI Rty 5 R ) 0, S ek
WRSLYIHI R AHEIRIZSCD) R LN 1.
2. 1%
63372 _E_ Q__
Z: WBGLKHTDT I AHE (X, Y, 7) KIBGUK.
E: KA (BaiEmZihD Jrm, 1 SemrhE3a iy 8 CNIUTERS IR,
Q: IRGYIHIIFAG M (07360° ).
3. VRS B
1 T AH A 1R A B KAl 7 1) IR A B €
E N TR S E R €, RO 4R € BOR S TR IR 8, WSRO+
E M4R4AMH, TEERHSE N T /mE e e N .

G40/G41/G42 TJIE£FME (G40/G41/G42)

1. 4%

2.641 X_ Y ;

G42 XY ;

AP TAE C“A” ) I, R FEIFTR, JTHERE (“B7 ) AR, 5T (“A7)
PR /D2 VAR — . AL, B4t “B” MMl A & R AMEMERAE. Bk, JJR
B E DI fE A B gy AT A DU PR ) ) B B A, THEHAME T 14
Bo wiivt, HF AR TR Rg N TS, FRALHEREIIRER. Kk, fEIIEY)
Ml At ) R EARIRIR N J) Bm B AR s FH P R SRAFRSHA I DI &5 1, 2 o REA G
TREHRAME T AT,

70



@TSTM’F%WEHE% EZMotion-NC E60%E K 2 F2

T1 - 71/
T2 - J1H
K 4.2—9

PEGRAEINT TP H B N B 1) )7 ) (800G, G4l 2, G420 A5 Rl E A A7
sk (ldn,  D2: A “D” JEIZM 01 F| 32 [MPIA ) o B P B A WS N A7 S
D (R#E MDD, HAS
S HOR A o ) B EARAS )RR
2. fiEIIRE
G40: HH ) H HAR W
G41: A& AE T HAT I J5 18] 1) e )

G42: A AL T BATRETT 17 (1A

G43, G44/G49 TJTIRKAME/EH (643, G44/G49)

L HLAE A& H 1
RIIXLEFES, FHRBEIR S A AL E, RBUE IAME R M E. Pl R sCAE e B

AH
AN

VRIS SEbr e, w DO E S5 aNiE,  DASR myRE e 1

2. #% 30

JIHEAME+

G43 Z H 5 JIRKAME+IE S

G40 7_; JIHACAHMERUY
JIHAKAME-

G44 72 H 5 JIHKIME—H A

G49 7_; JIHACHMERGH

71



@fg&fﬁéﬁ%‘iﬂﬂ EZMotion-NC E60%E K 2 F2

PR 1
TEBCE M E AR, M IE/ . WERSCET (+/-) f59, 643 F1 644 fEPATIN 23 R 1]
BAE. Bk, & &R R I RL T

24

o, M TP R TR
LB AR ARG L.
2. PHHEREME ) R, (e e TR k.
3. AR ) H U BT A A R TR b
4. BB 7 BRI ARRT AR AR 2R (0 AR BR AT DR 70 2 A BB AN I AE o
WX 2454, QR T TR T e D N O AR BCE ) U R TR T B A .
Pk, EgmFERANA G43 v A AR VFEMUT K R & .
3. 2
GO0 Z0;
GO0 G43 70 HO1;
GO0 G43 70 HO3;
B
GO0 G44 70 HO2;
B
GO0 G44 70 HO2;
G43, G44 B G49 4 —EHPRW, eNMIsiicE, FAefld “BEmd” o Bk,
G43 B G44 A ATERT LRI ) H e 2 J5— B4k s B4 649 a4 mlRerE 1% ) H AR
g, BRI Z AT .
W D fEH 643 (G44) H BiEH G 49 MRk NS 2 MR s S, WEERIER
28 GO0 G91 Z0 A R FRIRMIIBHEAT . WAt vi, HI R I H /N, KA e 8 )
RAK P B 5 .
W 2) HPBRT R G49 dr A okiun JJHACEEAM:, IR W B0 HO HORE
(G43/G44 HO) ARKAIRTFFIFERCR .
TR 3) TR T RACFEAME S IR o ¥ 5 AL, Sy A ) e 2 A 3 1) s 4
PR . LA dr AR AE s U R AR R
A (1) AP HAT TR s R B, R AR R BAT 5 Bl Al T SR S AR AR AR S
AT

72



glifswﬁéﬁﬁﬂﬂ EZMotion-NC E60%E K 2 F2

W, XML [652a0;] M —HE (a: REHAT ISR PR FRARAN 4D o

HE Q) EMECAWE T RS, TAFAAR RSB HURARAR RA SRS

HE ) TR RN 692 Air W E M. WIRBEANBIRMERWE, RIS R AR AR
L PR IS e e B RSG5 — A (RO R

HE @) AETJREEMET, G52 v k8 I B i i & Lh -

EE (5) HBEhar S RIRAE 652 FEFHRINBEZ G A I, Tl H LUK 4Xt i %

G52 AR R I E (652)

L HLaE & H )
E G547GB9 1% LAFAAbR R P LLH G52 484, Faie Jaif A br RIFE R £l. G52 54 1T UK
692 $54, FRdRE I TR IR fl S TR S s &= .

2. 1
G54 (G547G59) G52 X__ Y Z
3. VRS i B
G52 FE 2 FE JE1EIR— G52 Fa 4R E R R FF A AL, H. G52 R A4REIN A LR 3) . 652 $54r L
AN T AR AR 2R (G547 GB9) 1 T A 3 P e 58 I L IR AR KR 3R

HIVEHRN G, 22 5 fU2 A SR HeaX T 20 J5 s 52 U I J) i AL s 28 B T o

(6547G59) G52X 0 Y 0 Z 0; AJEUY RIFRALKR 2
YERERLT (G90) IS IRIALBRTE 425 ) JR AL bR R I B RS B o

G53  EANIMAIFR (G53)

I 52

(G690 ) G53 X_ Y 7 ;

2. Tifig

FEARNUBRALFR R AP L FE A7 B T RASHALE  ATRERIRALESE) KPR R

G53 59 S ALFRR TR E N, JIR MEEANUMAL R R _ERTRSALER S .

3. TR Y]

SEARNUAL R RAEHRIRHRNG, LESISTZSHE R H. eSS R 50, Az
[ LY T

73



@f;?sfﬁéﬁﬁ?ﬂﬂ EZMotion-NC E60%E K 2 F2

SEARBUBRAA bR AN R G2 Fi5 52 T AL

G53 RN AEFE E I AT /L

L kgt

(G690 ) G53 X_Y_ 7 ;

2. Ihfig

BEAMUMAR R F A B UK E I e A7 8 (TJRATHALE AT RA B AR &R

653 $54 S ARbRFE 4R E I, JI R I JEAHUAL R R E IR B D).

3. RN BEY]

BEARNBMARAR RN G, LLHAIS T3 Z2E AR IH. JOENSH R AU, A3
VALY T

FEANUBRAL bR R AR GI2 Fa 5 11T R

G53 F5 AL & I AT AL

653 R /R EAHTES (G91) I, DLIERE I AR R IV HER 3

R GB3 fig 2 FasE I, H8-2-Hl 7] HARAN I AU .

% 1 S A AARE S ABEAH AR AR R E A (R AD B2 Ui A B K
JIT A G653 i A3 DL s 7 L 3.

2 G53 AT M 628 (FpHEIA) S HARE LR — AT, JFEEM A AL

(500, 500)

-$-_S\ BEES
-X M R#1 HRuE(#1)
¢ O\ B R RS

BIEEREoRIRE X=+300
T ==500

-Y

4.2—10

G54-G59 T AFMHRR e TA-M45 RAMME (G54-659)

Lo %0

TAFAA bR RIEFRE (G54~ G59)
(G90) Gh4 X__ Y 7Z

74



glifswﬁéﬁﬁﬂﬂ EZMotion-NC E60%E K 2 F2

LA AR R B E
(G54) G92 X__ Y_ 7
2. WLEEH
A AR AR S I A (R RO i R, 3 T AR AR i AR AR AR
ARG I, AT AR Bh TAFARAR R IGALE . TR bR R TR A N 7T 4 6 Fh (6547G59)

X5 T AASR & DTk I I LA ARAR R, T A IRAEAT AR B LA AT A bR R 4 4
MFRMEERTBOE . JJRIIEAE S I AR, TIRKD
KA A AT, T B BAEAT B AR R DB AR R A AR R (K 2 AR BB I B2 o (T LI B
G7IEAR. JTRKD (G54, G92)

3. Thfie
G54~ G59 H8ARIEAT TAFALbR R IG V), 54410 T B AR A E B IRANIU .

HIJRPE T, G54 AbbR RPEFE

G54~G59 TR FFEERBATE L.

G92 $5 2 IR E Ak bR R F) o

A AR R IF R BT A AR AHURRAL bR 2R 2 R R B B R

R# 1
'$’ (#l) #EFD (FED)
-X M ERvE

X (G50 (—500, A ERTURLE RS

GEAEER S
(ES)

GEEEEE S
(ESD

G X=-30
Y = —500
G55 X =-2000
Y = — 1000

K 4.2—11

GH4 CTAFMAAR R HIBELCET, DL G92 484 mT LA T LA AR bR R o A L& 1) T A A4 276
(G55°G59) 5 TR R PATH 8, M Bl TR FR R 276,
B TS s (R &, AL TAFAR AR A IE 18 I8 s A7 B R AR LB AR R R

75



g.'i‘;?%fﬁéﬁﬁﬁ:ﬂﬂ EZMotion-NC E60%E K 2 F2

R#1 ZERD

CES)
_x M
‘@-\“ R

EF IR RS
- — GazlREHliE T S

+— BT Co54) $45F
-~ [HIf42 (655 ) B4R FR
- - BT (G54) SRR
- - FRTM2 (GE5) SRR

-Y(G53)

=Y

R A 5 s BRI Bsh ( 628 ) siFEhEER o
(58 S5k, S FE R SRS TR .

4.2—12

G63 BB (G63)

1. HLAE K H 1

663 54 FI i NC RGE A I3l & OF A A

DI 43 F1H 52 100%.

SR R (P IEAR 2T

pEIRZeR N S Y O

PR IE TR

KR St . 663 BT I IEAGf bR A (G61), HABhH: A E /K. (662) 5l
BB (G64) B .

2. k%X

G63;

G64 PIHIER (G64)

L HLREA H
664 i EHIIN, NC LA (1 D0 H i A DA A0 ok — B aCAE 1R A 5 B R AR AR X (G61) I

76



@fgﬁ’ﬁéﬁﬁéﬂﬂ EZMotion-NC E60%E K 2 F2

T DT ST TR AR YIRS 1, TR LR AT IR— 315 . 664 152 7] HTIE 45 1R AR R
B (G61), HBhEL A E /R (6G62) BRECFHEE (G63) MU .

2. k5

G64;

GIVEERN

PRvE[E EAGER; G80TG89, GT73, G74, G76

1. HLAE A& H 1

7 A SR FLRNBC S5 n TR aCn] DU 1 AN e 4, #—52 (0 n CIBF A7 b
R, FRALIE EIRER . DEERIIN TIBUT BALRE— SRR R 54k, MRHEARUE [ 6 R 1K) S,
A7 FH A A B m] AR B [ 5 0 R 1A 0 TR B s, mT LA ) LA g 4 1 ] A PR R 2 A A NC &R
gih o [EEFAHLEE — R N RN,

BiALFUG 71 | ESLIR M BI1E TeE e (+27 77 ‘
G i i i
(—Z J7 1) s T ]
G73 ERzresizy H — St U G
G74 Il H 1B DIE ey SR B
A T4
G76 DIE ey — 1t Pk itk ehy VR CIRITELD
G80 — — — — H v
G81 VIElpER — — Pk 4y RS EiRIEN
B LT AL
G82 IR H — St
TGN
G83 a) Bt 25 — — SR ERIRFLIE IR
G84 DI H S DIy BLSZRTBAN
G85 Il BER A — — IIElIBER S B fLAGIR
G86 Il lBEiR A H 51k PRI EZS SRR
G87 Pk 4y — E#E VIElIpER S S In) B FLAG I
688 Il lBEiR H 51k PRI EZS SRR
G89 Y4 H — V(B LS IRITEN

2. #% 3

77



glifswﬁéﬁﬁﬂﬂ EZMotion-NC E60%E K 2 F2

GBA
(7TA) X Y Z R Q P F L R_____
L?LHHIEE‘S\— L BT — FLOnT 7 /Eﬁ?ﬁzﬁ /ﬁﬁﬁﬂ_ﬁﬁ
K 4. 2-13
3. FE L

UM AR AL dl BOF Md LI @ F PR, L iR T XY e,
IR SEBR N TR, R HAE S i 684 B G74 #5434 ¢ [l #A sl Al () 1 55k A1 A 0 U 5
FUAT B TR T S IRBUE AR, FLn TR R,

] A EA B [ S R ER R B, MO0, MO g, [ EfHFAZHL MO0, MO1 454, 1EiE
£ J5 MO0, MOL {55 A%, X, Y, Z, RAPFMAE— ASREM:, [ 58 7EHR R AT St o
SEBRIIBIVE W] 53k R 7 Rl

© PE L FER X, Y B E S B GOO 1R A B 2 A

© B 2: PEEEMSE TR (BHAGRA), F55E G8T FHAHT, MI9 [H54 M4 I & [ HLb 4
N MARAPAT B8 TH5 Sk s b g, 2 EFF AT o JLIRAN 545 115156k ON i,
P EALE T IR, AT AE .

=htE6

K 4.2—14
© BfE3: BIR SEN, St RIPREBES AT .
© BE 4. LI DLUIHI S AT .
* PAE 5 MBI THRIZNE, M EMmA RS, A AR 05D, TR (M0,
FHNIERE (MO3). BfE. JIRAESE.
* IfE 6: BRI R RHIEIE, $ZEE RIS, AU SRS SRt 2 SR A
o G T JIHPGEBES IR AG AL HE, BUEIEA S T RIBIE N EhE 6 BB 7, R
G fr L.

78



éb&%%ﬁ?% EZMotion-NC E60%E K 2 F2

698  EIARUAEER A

G99 R AUEHER I

G98/G99 Fa 4 FFE T4, Bl 698 —Hig )5, M 699 faw ik, — EIRFFATRK.

NC IZHEHER5E T I TGRS 2 GO8 i Wi X, Y, Z iR 54, WAL ¥R} 20 .
¥ 5 A FA 7 ik B 3 X

A ik X
G [#] 52 EER I 1364 (G80™GRY9, G73, G74, G76)
X ERALSALE (AXHESIEEE) iEE
Y BRAL A S (XHMEEIEEED) e e
Z FURTBALE (eI R e e
P CESLIERER A B, BRI e CMNEUS U 208D
Q G73, G83 v, FXKMYINE, B G676, G87 B EMNTEE (MEAD)
R R AGAE (oo &) Mfhe
F VIHI L5 S 148 2
L [t 5 7 PR HE B BRI 4R 5 079999
A5 FR 4 5 B R IR A AN [ Ak :
$ETHERT B R
=-r
L & ik S
{ E‘_— - I , -E o ’
L& L
K 4.2—15

G73  FZHER (G73)

LA
G73 Xx1 Yyl Zz1 Qql Rrl Ffl Ppl , Iil, Jjl;

P HiEeRE
2. g

79



@fg&fﬁéﬁ%‘iﬂﬂ EZMotion-NC E60%E K 2 F2

@
{m z
(1 60 Xy Yyo v TTTTT i
(2) GO Zn '
(3) Gl Zgqy Ff -1
(4) G4 Pp
(3) GO Z-m G Goo
(6) GI Z(q+m) Ff made mods
(m) G98 gz GOZ - (zi+1y)
G99 i GUZ -z
K 4.2—16
G74  RIABCF (G74)
1. %X
G74 Xx1 Yyl Zz1 Rrl Ppl Rr2(or S1,S2) ,Iil ,Jjl;
P iR
2. Yige
(1) GO Xx Yw
(2) GO Zn
(3) Gl Zz Ff
@ @B T ) 4 Ppm
iy iy (3) M3 (EHHEF)
(6) Gl Z-z; Ffi
(7 G4 Pp
& z (8) (M4 (FHHEF)
[G‘;‘E fizl, GOL-n
. 8 G GOl  Figah
OF6) o -
K 4.2—17

B r2” LI, OWRBWHBCHERER, 2 “r2” Dy 0 i, D ARRIBCE . 674 ST, 2t

80



@fg&fﬁéﬁ%‘iﬂﬂ EZMotion-NC E60%E K 2 F2

T HAIETER, TRV E S 100%. 987 IS w3 B PR g2 w5 @) @)% 6
POrRE L, HBEI@©PATE T EAEIL, HUE®O, @, O, WSZRIEE, s ki
s b B D, @, @OFF4 58 T, 674 K& 684 B, (BCAFH) HIfE5 MNC . 674 [H]
LA A M3, M4, M5 1S AN .

UEALRE AR FHHBCA I, F il K B ) il 2 18] 1 oo d s = nT LA 5 KA 3 BRI iE 8. Al
AT 22l 0 I o 9 A X S o T R S P I R, 5 PR s X v e AR Ty A
WA 3 Bonysix.

G76 F5EEfLIEFR (G76)

IS
G76 Xx1 Yyl Zz1 Rrl Iql Jq2 Ffl;

D GOXx, Yy

@ GOz,

@ GlZz; FE

@ M190 [ EHEAD

B Gl Xq (Yo Ffi (firfg)
{GQS Bt GOZ- (24 1)

&
GO9 #ii ot GOZ-z;

@ GOXN-g; (Y-qo) ({EE )

©® Goz G ® M3 [ EHIEF:

B i
* -

K 4.2—18

2. Ihfie

BT RIS R IEAL BN D, @, @OFRL2 58T IN ARSI, e i LAY
IR, BRUAE AR FE R B AL N e COTHIS AR 11 5 JTRAH [ 7 10 B B D
P EARAHE I, J, K QrFidaeE.
Gl7If: 1, J
GI8 if: K, I
GI9mf: J, K
P A LA AT E LA B UL F $i80E

81



Demern

EZMotion-NC E60%EIK 4 f

G 80 HUHEIETRIAETE (G80)

1. #%3
G80:

2. g

XA HOH M E AT HURIFIZEIPAT IE R BRAIRES . SLRIn TE s, A R &1

S, MBI (R B AR A S IR BT AL

() BEH R EMER T, PR T R G80 A2 4h, HEMSH G 18hY 01 41 (G0o,

G02, GO3 45%%) HEMERE—Mi2.

G 81 4%5fL, #5¥L(G81)

L a0
G81 Xx1 Yyl Zz1 Rrl Ffl, Iil , Jjl;

2. Thfig

w0 T
Goo
B
4.2—19

G81 A+ — M mfLin L.

G 82 #hfL, rEEEFL (G82)

82

(1) GO Xx Yy
() GO Zn

' (3) Gl Zz; Ff

H”G%+htﬁﬁ—urm
G99 jid GOEZ-z

7 A

GO1,



@fg&fﬁéﬁ%‘iﬂﬂ EZMotion-NC E60%E K 2 F2

1. #%aX
G82 Xx1 Yyl Zz1 Rfl Ffl Ppl, Iil , Jjl;

P ERE

2. Ihie

(1) G0 Xz Yy
r () GO Zr,

(3 Gl Z=z, Ff
3 4y GL& Pp, ( HiS1)

(3 G98 fizl GOZ - (z7m)
B GO0 fu GOZ -z

G GEB GE
= paah past

4.2—20

G83 WRILEHTEFF (G83)
L. 4%
683 Xx1 Yyl Zzl Rrl Qql Ff1, Iil, Jjl;
Q :  FRVIHIEMEE, WY EERTE

2.

\w!
>
(afay

i1y GO Mx Yy

(2 Gh Irn

(3 Gl Zgq Fh

4y GO Z-q;

() G0 Z(g-m)

6y Gl Z{gy+m) Ff
(7 GO0 Z-2eq

(8 GO Z(2+qg -—m)
(9 Gl Zigy+m) Ff
(lNGH Z-3q

(n) G98 pizl, GOZ - (zrtm)
GE9 g GOZ -z 585 (GO%

mode mode

4.2—21

83



glifswﬁéﬁﬁﬂﬂ EZMotion-NC E60%E K 2 F2

G84 BUFTE¥F (G84)

1. 4%
G84 Xx1 Yyl Zzl Rrl Ffl Ppl Rr2 (& S1, S2) , Iil, Jjl;
P #{EeE

2. g

(1) G0 Xu Ty

() G0 ZIn

(3) Gl Zz Fh

(49 G+ Pp

(3) M4 CEHER)

(6) Gl Z-z Ff

(T G4Pp

(8) M3 ( FHIFH)

(9 @O fil GOZ -1
Goo LT REEEEht

& 4. 2—22

Mo“r2” Ny LI, BUATFEIBBCEE, Y “r2” b 0 INHUTIERIIBCI . 684 $AT I,
BELS E 0 R BT, A R A 100%. SR IER
G84 $ATH, AR ML TR, H N TIUF h@ROR, B, HIINFOE
TlRAEE, MIWF O, @, @D, Jaf Ll b, oy Es R s A
BHO, @, ORI T, 684 B, (B ) BIfF5 M NC fith
VEHLRE AL FHYIBCA I, 25l e Bl i 2 ) (R0 o S o 5 mT AT 5 RAT 3 Bk A
5 Al PR 5 s D A B TN 2 [ I P A X, 8 A R A ) A X T e K
WA AYE &8 3 BOMsIs . B AU a SIS, 78RRy, w] AT b Sl g 1 5
PR IE R R IE S, (I BUF R 2000 #, MAESCEF OIS, ATEL 4000 ) 18
B, Rl e e R R S A L R AT

G85 HEfLIEIL (G85)

1. B

G85 Xx1 Yyl Zz1 Rrl Ff1, Iil , Jjl;

2. Jifig

84



@fg&fﬁéﬁ%‘iﬂﬂ EZMotion-NC E60%E K 2 F2

(1) GO Xx, Yw
(1} GO Zr,
(3) Gl Zz, F§
| Y :4: ':7]. Z — Zy Ff|
(3 G298 @<, GOZ-r
G99 M R

Gop
i
& 4.2—23
G86 &fL (G86)
Lk K
G86 Xx1 Yyl Zz1 Rrl Ffl Ppl;
2. ik
1y 6 Xx; Twn
(2 G0 Zn
T (3 Gl Zz; Ff
4) G4 Ppy
(3) M5 ( EEEIE)
. fﬁ:{GQS fas GO - (z+1)
GO0 fist Gl -z,
(T M3 ( HIFR)
4.2—24

G87 JRBEFLIEH (GBT)

1. #%C
G86 Xx1 Yyl Zz1 Rrl Igl Jq2 Ffl;

85



glifswﬁéﬁﬁﬂﬂ EZMotion-NC E60%E K 2 F2

bEE
W 21 Kl MieE. (z1, rl MFFS5HKRD 74h, LR EEH,
2. Thie

T GOXx, Yy,
@ Mi19 CERERD
x,. v @Xaq, (Yq. @ G0Xg@y C{EEE)
@ ® G0Zn
B G1X-q (Y-q) Fl ( firfs)
® M3 C EHER)
@ Gl Zz Fh
@ M1 (FHERE)
@ (GO Ng,(Yg,) (i)
{G‘.‘JE it GOZ —(1y+z,)
i
b GO X—q; (Y2 C{FE)
i M3 ( EHIEE )
Kl 4.2—25

BT B AL E A O@O© HFR4%58 TN AIRSHAEH, emTimm EASEIIR,
ATLMESRE R B AL (R AU BRI B2 A VIHI G BRI, BLIIIAH 57 1 A 4% Hh
(Tp)

B HMak 1, J, K 82, Whpis:
GI7 I : 1, J
G18 I K, T
Gl19 ], K

G88 7L (G88)
L #%K

G88 Xx1 Yyl Zz1 Rrl Ffl Ppl;
2. IhEe

86



Demern

EZMotion-NC E60%EIK 4 f

® GOXx; Yv
2 GoZr
e, @ GlIz Ff
® Ms CERIBLE)
2. & @S RS L
T BEhEshFx0R
DERO®D Giz GRa G98 Hih GOZ-(z+ 1)
+ GO9 Hi Lt GOZ- 24
M3 ( EHES)
Kl 4.2—26
G89 BFLIEZF (G89)
L. #%3
G89 Xx1 Yyl Zzl Rrl Ffl Ppl;
2. YiRe
]
r, ¥ GO Xx, Yy
2 GOZr
19 3 GlZz, Ff
@EI e ® G4 Pp
I 3 GlZ-z Ff
@ Gog G99 {GQS it GOZ,
j'll;-: J'|;':. ':b_.' GJ;IEI j'll.'. 5 I:..l ’-.:{ _-'.'
K 4.2—27

G90/G91 #aximy4/WEMS (G90/G91)

L HLAEA H 1

KA G90, GIL 5%, AR ARKRTR A A LXME I LIRS, (A2, RIFERIFZIT, J, K

g BNty T )RR

87



glifswﬁéﬁﬁﬂﬂ EZMotion-NC E60%E K 2 F2

2. 1\

GOA Xx1 Yyl Zzl a al; C “a” JgBffmé
GI0 © Zih T4

GIL © R4

GI2 AP R BE (G92)
L HLaE & H )
GO2 fr ARy, MM, (A AR R I B WoR E 2 R A BT L.
2. 1%
G92 X__ Y__ 7_ a5 Ca FoRHH g
G94/G95 [RI#AREL: (G94/G95)
1. HLAE & H 11
¥ 695 84, W LAH F 484 75 ¥ @ AT It g &, IR MR, F5 A - ahgmigas .
694 F5 2P D e B B 43 Btk 45 07 20 CERIBAYIED, 7R 07 20N W38 e B 2 SR 245 i 1R 2k
i
2. #% 30
694 AFArBhilk&s (mm/min)  CIEFRIMIDIED  (F1=1lmm/min)
G95 : BEFEEAS (nm/rev)  CEIAVIED  (F1=0. 0lmm/rev)
G95 $5 4 M FFEBNIR 4, A 694 a4 b ¥ 3.

4.3 HiBIThEE (M ZhgE

R R34 5
GRS e 5 45 Bl ST FEURBRAE N, (R 7, TR LRI 1T 5625,
S B

P

FEFPE R

88



@f;?sfﬁéﬁﬁ?ﬂﬂ EZMotion-NC E60%E K 2 F2

M30 PRSP 45l
M98 TR
M99 TR 4R

INHLEERR M M MLAE, FERIAIIER . R 521k, I ON R OFF 45 NC ML A BIFLAE -
AHA P e B AL HE M AT 4552 8 A7 (0~99999999), 7E 1 Hirhnl455E 4 AU BIFLAE .

fil: GOO Xx1 Mml Mm2 Mm3 Mm4;

751 35N 5 AL ERA 4R, AURE 4 MR FhE 5 8 414k BCD AR SIE 5 .
MOO, MO1, MO2, M30, M98, M99 4 6 i M #54 Lt AEHRr e A& I M AR 4, Al ECh — e
Bife4. BRI 6 By MinldEE 94 Fide4. ik, MO0, MOL, MO2, M30 &54ciseds - AbHEf R A,
HRR AT TR NG s . MIRL AT S HEIRAE N — B hdaE, SBaie SR — 3y
I, F8 2 AT AT 5 Rl

(a) B35 T )5, MHLEEHAT.

4.4 )8

(-15,115) {155,155}

RES 5

{70,65)

B 4. 4-1 T1 BRSLBET)

89



glifswﬁéﬁﬁﬂﬂ EZMotion-NC E60%E K 2 F2

ATk

(DX TAFRF R IR TR % s TR B L H WA

(2) ZiFE/F N10 GIO GOOG54X0ZOYOS100MO3 N20 G41 X25.0Y55. 0D1 N30 GO1 Y90. 0F150 N40
X45.0 N50 GO3 X50.0Y115. 0R65.0 N60 GO2 X90.0R-25.0 N70 GO3 X95.0Y90. OR65. 0 N8O GO1
X115. 0 N90 Y55. 0 N100 X70. 0Y65. 0 N110 X25. 0Y55. 0 N120 GOO G40X0Y0Z100 N130 M5 N140 M30

140, 000

140,000

A0, 00

¥:-294,859 vad 00

K 4. 4-2

90



g.’%;%{’ﬁéﬁﬁ?ﬂﬂ EZMotion-NC E60Z /R %

F 2 EZMotion-NC E60 ZEJRZRIE

5.1 ARARFR A %

AR R R

TR RAI LA . 15 R R 2 B, IR BT 6 2 77 K E 7
15 2 78 90 EELAZ BN X B, BSTE 2 R IE .

St iy
Bl 5. 1-1
MRS, A THIE MR g e b, ERRTEOE, YAV XZ P, R ohiEdy
[ o 5 XZ 100 _E (R 15 T WU B 7 1) B N5 18], Y B IE T ) ) B35 ) SR

91



@T%Vﬁéﬁﬁ?ﬂﬂ EZMotion-NC E607E K4

TITHES (G4-Gi9)

+X

g%%gg FEm (+¥)

EARHIIE

C & F Qg

K 5.1-2
FEANUMRALAR 2R T AFRAARR R R AL bR 2

FEAHUMAR R RN UBIE 2 AR 2R, AW UBRIE S A B ARAR R o TAFARRR R RE A, F2
SRR A AR5 R A B2 5 ME ni 8O0 ARAR S R BUE AR R o SR B ARAR 28 0 AR A BR3¢
LRI AR AR, A B TR LR BEANUBRAL SR R A bR AR (G547GB9)  JRAESE
8% i 8 H)E, WKRSEAZ) . XK, AN RZLEE 2% qOhifE, SH0K

BOESEANUMAL RS AL (WIS D AL

92



@H&{’Féﬁﬁiﬂﬂ

EZMotion-NC E60ZE K 4 Fi

EEiELEE  RES

? THddr o Ti4ddw ? Titadm
%ﬁ%ﬁ o 655) E ) ) (GS'EIJ ¥,
At ,LT_____*-\_‘___--------+\-TF_ _‘- "\____
‘:' —“ A —"{,j———— —l'l'i'l'"'-"- -n
s { ﬂr ] R ¥
(hGazE) | Ir ! ! il
|
+x\ ! Z,
EHED
Kl 5.1-3

JAEBAAAR R (G52) 7E TAFAARZR 176 fiTfa e
FH G92 54 kAR

HUBRIE R R EE 2 225 10 (R 2D

RIAARR R AR AR, FEANUARAR R (653D
KA B RABAEUBRA bR R LAJS, WP AR RS &R 176 IR Az A8 AL 5 .

HUB A BEAHURMAL b R (B HE 1L, MU L S5 (e BIHIGE. 52
2% 11 (D) RARFEARNUAR R R, HSBORBUE AL B A BRI

EF LR R

EBTES _+_L

(X 220

(X Z4)

RIEp T R
(G52)

@, DR
s =
£
I
HIBERS

@ THL4EE (G54~C50

K5 1-4

93



e

EZMotion-NC E607Z A 4 F2

5.2G <

5.2.1 G ARAEH K& X

AR R FLA5 3L

G A% 4 G AR 4
fift R fiftRE
fig bl i 1
- LY AP A G59 12 TAFAR AR RIEFE 6
¥ 01
o B4 A G61 IR EAZ R AR
G02 [ AR A (CW, s 4 G62 H 5l % f 5
13
B GRAME]  (CCW, i
GO3 G63 ISR N
)
*
G04 B PR
G64
G09 RGN G70 R VIEIIE A
G10 00 EASE/ AN ERA G71 JER Y ERINE T TR
XS/ A E S A
Hy
G11 G72 ity [ACREL DD 1 0 AR 2R
H
¥ biay) MIRTEZNS S R ekt Ne
X—Y “PriiE$E G73
G17 %5
o5 02 7—X Pk FE G74 ity [T VTG 3R
- Y—7 “FImiEsE G75 HEHEAR

94




e

EZMotion-NC E607Z A 4 F2

% 06
620 Tl G76 RS H A
TN G77 NI LR BN
G21
G27 225 )5 VAR G78 09 K R BN
G28 HalZ% 55 G79 Sity T L)) ] 2 A A
*
G29 00 NS HEIH 50 I T ALIE IR F 2 U
G30 2, 3, 4 ZEEENH G83 WRETLIEIR (Z 3D
G31 BEERALRE G84 YR E (Z B
G33 01 WAL HI G85 AL (Z #iD
G34 AR RS H) G87 RALESFLIAIN (X FiD
G37 00 Hzh ) HANME G88 YCAPEIR (X Bl
*
» JIAE AN EBGH G89 BEALIEER (X 3D
Pg 03
G41 JIFEANE (ZEf) Y HE A
G90
N >:< Ry
G42 07 JIFEANE (A1) - WEEmA
JIFANME CAZBh T M)k
)
G46 G92 00 MARR R Ve / T Bl 15
&
ON
00 B ‘ P 05 ERIHABESS (4434t
G52 JRtB AL bR 2 E
G94 7))
G53 HUBRAL bR R IE$E o5 IR (RHEEHES)

95




g’%ﬁwﬁéﬁﬁﬂﬂ EZMotion-NC E60 7=k %

TAFAR bR RIERE 1 JE 3 — 5 551 ON
G54 G96 17
*
G55 T A bR RIEFE 2 o7 I — 2 ¥5 ] OFF
* 10
G56 12 T AR RIEFE 3 o8 fi] 5 A PR AT A AR 2 )
G57 T AR bR RIEFE 4 G99 [ A R AR
G58 TAAE bR RIEFE 5

* 5.2-1 G A4 kiR
HRE - EWhRsATH G 82 2 R W NI “G00” o 1 A “* 7 W5 RKRA I
BRHTINAG PR BOE AT IS A O FR I G 5. 1 2. 7“7 0 53R S M sy AL 7
BOEATIN ZHOEFEATREM) G A4 /EH] 1Y)
AR R, HAH]/HEH A LB E RN G, 3 FaE 2 ML EFE—41 G $5
LI, Bl —A 6 $a ARk

5.2.2 G ARAELMAERE

GO0

PR k45 47 (G0O)

1. #%5X

GO0 X (U) _Z (W) _

XA IR BB E B dr SR @ A s R4 AR 7). BiE B FIHEA
PEBSAL (RN AR TR

K 5.2-1
2. MLEEXHT
MR LR ARAR A FR, DAIRAEANL B ARG 1, ARFR A FRIT RN I oA 28 i Ab b, DA B ZkEkdE H.

96



ébﬁ%%ﬁ?% EZMotion-NC E607E K4

He 2 BRARAEA B E AT

3. VRN

D —HE4G TGRS, X600 HX—EHRFFAR HH 01 411 601, G02, GO3, G33 Fi74 i
P, A TS0 R, ik, RakdsSWEE 600, X R e AR E AR AT,

2) M{E GO0 BEArp, AT R ZE A, RO s RN T,
BT SR e A kb 2 0, n /e [l B iR iR 2 2 0 CRURTARES Do B I 5 8 h 244

3) 09 411G ThhE (G83~G 89) JH GO0 KHUH (G80) k.

4 JIRMBE ) HEEARREE, HSHCROTIER, EMRRANE. o HEHT: [
HZAMA] (GO1), PN A PR S T e . b AEE AR 0 &l
LS TR AR AL

5) {EG )i AHEn, LLGoo ARz,

%44 N10 GO X100 765

G601

HZAMA] (GO1)

152N

GO1 X(U)_ Z(W)_ F_

Tt LA 25 75 XU i 245 58 (RS B 28 N T B R B Bl A0

[

I 5.2-2

X, Z: ZERRE BN E L0 AR .

U, W SRS 107 B )G AR bR .

2. WLag M H Y

UEAE AT AR BRI IR 2 P 454, TR MNIAERL B A, ARBRTE TSR 8 A 28 55, LAGZHE F
FRE MR LR B F HT4a I Bl o DL AR g A T o7 I 2 B . 3. TE4H Ui B

—HLTIXIES, X601 B —EMRFFAR HH 01 411 600, G2, G03, 633 474 I, A
T 6oL B PRt (RUWNX LIRS WIRFEE 01 Hub4h M BEA MR, W 75 B4R i AR bR T A1

97



ébﬁ%%ﬁ?% EZMotion-NC E607E K4

ERIF . WITFURIY GOl Ak F #54, W= R &0, B N R/ 7 (N
MATE AL $54 (F300=300 J& / 43). 09 41 G HLAE (G70~G89), HIH] GOl #54KHK
M (ELG80).,
4. %%
X

HERCE
S

GO1 X50.0 Z20.0 F300;
G02/G03
[F5ICkME] (GO2, GO3)
L kg
G02(G03) X(U) ZMW) I K F  G02(G03) X(U)_Z(MW) R F
G02 - JWmFER (CW)
G03 - B (CCW)
X, 7 - TEAARR R A
U, W o- 2k 2 a1 B
I, K - MEAHETOAMAE CRRME)
R - FIGERE (&K1 80 f).

98



@T%Wﬁﬁﬂﬂ EZMotion-NC E607E K4

X

Uiz

5.2-4
2. VEA LA
X G602 (G03) HEX —HEARFAR, EH 01 4118 G00, GO1,G33 B, Ak G02 (G03)
B JSKIBYR Rl J7 1 602, GO3 KX il

+x‘ sl TE&

CCYC GO3 )
{ -—
——————————————————— + ¥
I

! COH ¢ GO3)

& 5.2-5

99

4]



@T%1”Eéﬁﬁ%5ﬂ7? EZMotion-NC E607E K4

3. %4l
X 3

120. 0

$RE S

Toa 0.0

& 5. 2-6

G2 X120.0 Z70.0 150.0 F200; ZEX[{E#F4 G2 U100.0 W-50.0 150.0 F200; AR
G17/G18/G19

SPIHERE (G17/G18/G19)

L A 20

G17;

G18;

G19;

L T, K SR s A s R P Tl

100



@T%1”Eéﬁﬁ%5ﬂ7? EZMotion-NC E607E K4

A J

GIT (LI G18 (KIFEE ) Glo (IKF&E)

K 5.2-7
G28/G29

2% (gD 21
L HLREN H

1) G628 54 4 H GO F5 4 C@ ML iIFR 24, K G28 1R Ml 8, HHEE 1 2% 5 (R
SO

2) 629 #5415 G628 = G30 [ A RN A HIASL, K GO AR AL B E A .

HrEES HiEES

K 5.2-8

2. %20
628 X 7 ;
629 X 7 ;
630
$2. W30 4 2H A (i ) 2 (G30)
1. HLAE S H 11

101



@T%1”Eéﬁﬁ%5ﬂ7? EZMotion-NC E607E K4

G30 P2 (P3, P4) J54MFEE, H2. 93 8itf 4 4 (i A L ERE AT HIT.

¢ a
e gxs
s
TS
o
._"{
|‘IJ-I{
Gila u;g;cza
.
S
- e
s o gy Yoy Ry &)
g oo— T
e
'
;rf CI0P 3
P G30P 4
.
G 2° $
HEaEmEL
HEES |
K 5.2-9
2. 1%
G30 P2 (P3, P4) X 7 :
3. RN

D 22, 3 84 2% () MEIHLIP2, P3. 8P4 $§4, P 84 PO, P1.
P5 DL MR R ER, BRLEE 2 % (R AD FIHHAT.

2) 2. B3I ASHEL s WERHSE 1 2% 58 i) ZHNE-—H, 20630
froE b S LLE, RIHBIE 20 33 838 4 2% 0 JRAD JEALE.

3 2. B3 EEE 4 ZH A D B ARSI I E, TR ROE Rk E b
ffik.

4 2. B3 B4 2% N Jis) MEIAE, 629 FRHATHE, 629 SV v a) s &
SERSEPATSH 2L (5D SR ] 25

633

BRLUIHI (6G33)  ARMREEIRA DI

1. A

G33 154 by LA Al [ A R T H R 485 TR0 AT S B P 1 B 2R DTN T RHZSCDI I TR
SRS N T

102



ébﬁ%%ﬁ?% EZMotion-NC E607E K4

JR— O

T

F'E EE
EreRtEE MR ETRE R i
% 5.2-10
2. %20
G33Z (W _ X W) __F_Q_ ; CEEBELUIEIES)
G33Z (W _ X W) __E_Q_ ; CH=ZZgyEiES)
Z, W, X, U: BB Sl ABRRE E, F: Ko (BshERZ WD J7igss
Q: MRLUIFIERIWAL f 5, 0.001~360. 000°
3. 254
XH o
| ‘“uh
20.0
& . - - —— 7§
ol 0
40,0 50.0 a
|
5.2-11

G33 X90.0 740.0 E12.34567 ; #axHEig4
G33 U70.0 W-50.0 E12.34567 ; Hiffs4

103



@T%Wﬁﬁﬂﬂ EZMotion-NC E607E K4

eSS )

1. R

G33 $R4 T, frE KA 1 ST UAREER, #l) T RS S EanEED, oy
VRS MBI 1) EL 2R MR ST N T RHESCIEIn TALE SHE Zebnn 1.

2. 1%

G33 ZzW)_ X(MU) E Q

Z, W, X, U: BRGUKE A3k S AR bRE

E: Kl (BahmmZ WD Jrm 1 S T ILANRSCNM CNIURFR D)

Q: BREVIHITT AR )W A% 5, (0. 001~360. 000° )

Xt W

=

e | | x hEﬁTax 2 5
A.+.

Z38

K 5.2-12

3. TR

1) K7 W IR AR e, A 1 A TR

2) E it r 4 e RS IR

3) E HARAEN, WRPEAIAAE, D520 MR EE R I P

G40/G41/G42/G46

JIFEAMNE  (6G40/G41/G42/G46)

1. A

JI RS — R BB, AR PAT I, AT T R AT om B AR IR fe BT LALEAR}EE s B9
DIEIE, FLCHTUIEI R AL IE DI EITER Z 0], T JIRBIE = A 22 . XTI AR 4
IEHLAE M I AR B0 E 1 B 19 B TSN IE R ZE

A T LI BN I J7 1) 2 [ 5 8 2050

104



g.’%;%{’ﬁéﬁﬁ?ﬂﬂ EZMotion-NC E60Z /R %

ERATEFER , TR OREE

AR o LoFi
SERRETHD T REAR:
R
FETLETEIREAR }
B8 T
Kl 5.2-13
2. WlLAgAfE A 4%
i % Bl & fa g
G40 JIAEAN AU G40 X (U) _Z (W) _I_K__
G41 JIFAM IE A AR ON G41 X (U) _ 7 (W)
G42 JIRAMEARER ON G42 X (U _ 7 (D
G46 JIAEAIETT ) E 350 5] ON G46 X (U) _ 7 (W)
#5.2—1

AR SR T TR TR 3 1), 8 S S UIHIR I E A PR R AR S . BT,
M RRE SR T O e G, TIRACRERII AR A 4 MR AR T 7)ok HE i,
S DA 0 R R LB PRI M

FEEA SR F ) AN, R4 RILL XA Z (O EEHE ORI R ) LK TR R, DK
MFBAETIRAFRAMEIT T 1 TIRIEAE (0~9) .

105



@Ts?s{/ﬁéﬁﬁiﬁﬂﬂ EZMotion-NC E60 - /K i i

|3’<1 > 3 4 5 6
A \n,a\-‘ﬁl?ﬁ:z
= g
X 7 8 9
llc“’\ | @& -
o U I
& 5.2-14

TG Py 5N 2 = N ) B S AT

(54~G59

TTAFAR bR 2R BE FLLAFAA AR AR IE (G54~G59)

L. HlEe L H

1) CAFARRR 22 U228 550 S s ek o A 2

2) WARL N CAABbR RO ER B IR S o LAFAAR RARFE A SEBRAE AT 6 A, (G4~ G59)
3) MR EMORAE CAFARRR 2R, A8 H AT 7 B AR S5 18 AR EAT £ & . CHTATJTRATL
BRI, TJTHEKETIRLCERFMER D

4)  IEAR A I H AL E S HR AR, SRVOE BRI URAR PR R GeE . (J1H H AT & 45
Tt JJTRK K& JIRAMNESR . (G54, G92)

2. %A TAARAR RILFE

(G54~G59) G54 X__ 7__

TAFAEP R R BOE  (G54~G59)

(G54) G92 X__ 7__

3. VR4 U

1) FH G4~ G659 A M TAFAARR RIS, Fi5 Al TIIAR IE AN S U o

2) HUEHNI, EHGE4 ARFR R

3) G54~G59 AFFLLA IR .

4 LAFAFR R AT 692 Ahbr R3]

5) LAFARRR R AAMEBOE & WIEAHUAL R R 0 RS T 4R R 25

106



@T%Vﬁéﬁﬁ?ﬂﬂ EZMotion-NC E607E K4

ErlEEER RS

@ T
X ‘? P ?&ﬁ,ﬁ
1 (.:;.54) 2i755]

. [P - = —— = o i
4‘1 _l' "*_\ r'IN -z

gamme | ] T

TR (FHGas i |

H) | i
X I

K 5. 2-15

G 70

R AEH N TAGER (G70)

1. #% 5

GT0 A_P__ Q__

A: I TEEARIRR S0 CnfESAT iR, T )

P: I CERARITFAG T 565 Can ARE IR T T 46, AT 48 D

Q: INLEARMA TIN5 85 CnfefeXisn, WRTEme) Hi2 Q FREm 5%, 75 M99 484
Jiis WLLMO9 .

2. Ihfig G 71, G72 B G73 HMZEHE, 670 K4-H|.

G671

ARGl RL A [ 2 AR (G71)

1 #%

G17 Ud Re;
G17 Aa Pp Qq Uu Ww Ff Ss Tt;

Tt . JJH$RS

Ud = VIHI&E d G&A P, Q FRAIIYINIE) (FFEA R0

Re : BJJ&E e (FFEAHRO

Aa : I CERARMFE SRS CANEPAT IR, T 288D

Pp : I CEERARIOIFRINT 555 Cn ARSI RSk IR as, T 406D

Qq = ANCERARIZA T S0 Cadefeal a, WA, (A2 Q FEEm 5, M99 45
AZJa, MELMI9 K. Uu : X BT & (EARECEARREE) W Z By

107



@T%Wﬁﬁﬂﬂ EZMotion-NC E607E K4

i Ff . DIHIESE Ss : FHIEE MARESSFME S, T #8888 F S, T R ENEA1E
INIIHRA K Fe e s B

e

JE o
2. g
B ES o
Y
¢ R i
k 0
%/ Ik FE
™
1B TIBFeHzhTE \
by IR
[F) lu_- ]
15" |
5 M
o2
O
-'-}_P_u EE
5.2-16
G 72
Ui TR 2 I 2 S 834 (G72)
1. #%a
G72 Wd Re ;

G72 Aa Pp Qq Uu Ww Ff Ss Tt;

Tt . JIHIES

Ud = DIHIE d CBREA P, Q FRAITIDIHIED (FFLa%0

Re : JBJJHE e (FFEEAZD

Aa : ILEEARMFEAXSHS CnfEpAT T iFR, W RT44 s )

Pp « I LESERIIFLEIUT 585 Cln AFRR MRSk IRan, 40 .

Qq : I LEEARIZ TIRT 505 Cnefeds)n, W4, (2 Q FREm 5, 78M99 f5
AZ G, WEAM99 B, Uu « X HUFmIMTH & (HARSCEERE) W Z H7 T
B OFf . VIHIEE Ss . THAE BRSPS, T 4898 F, S, T RHMAEH LA
R4 R di e sAE AT TR 2

108



@Ts?s{/ﬁéﬁﬁiﬁﬂﬂ EZMotion-NC E60 - /K i i

2. Uifig W NEPTR,

- A2
Hf]\‘ — eSS
{_—,_‘_\_'
IBTIE e — N
(F s +< R
45°
A (F
L—— s
¥ 5.2-17

G 73
FIN TR DI & (G73)
1. k=X
G73 Ui Wk Rd ;

673 Aa Pp Qq Ww Ff Ss Tt;

Ui« X D7 DT & Wk Z S5 mDIEITE & R« 2FIKEL Aa o N CESARMFEA S
i CfEPAT IR, WATERED  Pp o« I LEERIMIFET 580 Cn AFE KRG Sk IR 4h
WATEHE ). Qq = INCERARIES TIPS CnfEf s, AT mE), (H2 Q 38 5E 1585,
FEM99 $5AZ )5, WILAM99 . Uu: X BhU7 TR & W Z S5 MM & FE . D))
BEE Ss oo FHNESE Tt . JJHAEH

2. i

AR T HEZ DI AN WAL e 10 16 2 B2, FAIRER, AT 80 Drel— A B N T B
i 7 O I TR LAk

109



@T%Wﬁfriiﬁﬂﬂ EZMotion-NC E607E K4

K 5.2-18

G74
S I 2 HIAB A (G74)

1 %5

G74 Re;

G74 X/ (U) x Z/ (W) z Pi Qk Rd Ff;

Re : BFHIF e A X/ U, PIRASARO FFEEARO. X/Ux : B fUX AR (L% E /1Y &
Do Z/Wz : B 57 AAKE (HaxHi/ 8. Pi . JJEMWBE CEatse, WaEf, &
SAED  Qk : PIHIE CRRIEE, MEE, A Rd o DINRER TR B
R, S — Ui ) BATRE S oS fe e vy, S kDI ] BAMERR B, ABUE
DIHEm A F b . Ff . SRS,

2. Ihig

LU SYIEN

110



@T%Wﬁﬁﬂﬂ EZMotion-NC E607E K4

— i ——

--—.---.----IE
[
N
Bl

| e [ oo (el [
Kl 5.2-19
G 75
Hhe /WA LR LI A (GT5)
1. #%3
G75 Re;

G75 X/ (U) x Z/ (w) z Pi Qk Rd Ff;

Re : BIH e A X/ U, P RSO0 GFEANO. X/Ux « B fX Abr (40 {H /1Y &
e Z/Wz : B /7 Mkr (ZaxHE/WEMD. Pi . JJHMWMBE CEETRE, WM, &
SAZD  Qk : PIHIE CRRIEE, MEE, YA Rd o DINRER RS B
R, S VI i ) BATRR S A S R e i, Sk DI ] BRAMERR B, LS
PIH S A VERE . FE . BEZMUE .

2. i

R RS P (SN

111



éﬁﬁ%%ﬁ?% EZMotion-NC E607E K4

& W
| ’-L,._-—— ——————
(|
i ¢ T T T T UiE
1 [L
{2 |
—] g

K 5.2-20
G 76
IRSDIH B R (G76)
1 #%
G76 Pmra Rd;
G76 X/U Z/W Ri Pk QOJd FA;
m: PIHIRE 00~ 99 (R %50
r: fHfHE 00~99 (FRE:A %0
FI“N7 FRoRIBEUBEE, MR A REMSERDN 0.0 X ~9. 9N o /NG IELL 2 AR R
a: JIRMPE GBBRLUAIED 00~99  (FFEARD 0° ~90° ML 1° A HEE.
“m” ., “r” M “a” WJILLHE P FEE.
d: s (FrEf %0
X/ U« BRGERAI X B2 i AbhR, WREGH A0 X RhAAKR, W40 E B R E R R R .
/W BBREGHAYI 7 B AR, IREGHRA R 2 FhARKR, R4 E B R R OR .
i: BGUARE G, M i=0 N4 ELRIRLAL
ke BRECELE, MR B IE AR R R o
Ad s DIHIE, S RIDIEI RS IR R TR 4.
A BRGURRE.
2. 24

112



@H&{’Féﬁﬁiﬂﬂ

EZMotion-NC E607ZF JK 4 F2

g

24.0

G76 P021560 RO. 2;

G76 U-28.0 W-46.0 R9.0 P6.0 Q3.5 F4.0;

G80"G89

EhFLH [ 2 7 (GB0~G89)

1. HLRERT H

XMEHLRE ] — A AT RS E BRAE I TUE M, B IE R e Ar . B LAIBCE o [HE IR 1

FIFPRUTRETR:  HEAL

G g B fL%Hh FF U5 £L LR BNE [ 52 B 1E FHi&
G80 — — — — H7H
VIHIRESS, Al EK N ERIRALIE
G83 Z it Pk ks
W25 7N
Brfg/ s
684 7 DIHIE2s " W NElIBeE%e U7 TN
G85 Z DIt s B fer Pk gy i FLAIG PR
VIHIEESS, ALK B BRI
G87 X s Pty
W45 7N

113




g’%ﬁwﬁéﬁﬁﬂﬂ EZMotion-NC E60 7=k %

88 X DIH it %%@/H%E PRE 2 BUA R
G89 X DIE kS s PRigIEELs BELAGER
£ ik Rk ) st X
G FLIN TAGRNEF % E (G8O, G83, G84, G85, G87, G88, G89)
X/UZ/W*,C
o FLAL EVIIME L CHENHE / D e
Z/W(X/U) * FURALE (AxHE / NS SR Mfee
R S E OMIBIME SR D MR E (51880
. 683 ( G8T) HFXVIHIEIIIRE. —MNIEEMN A (F55
TR0
P FLI SR 52 I TG E o GO4 18 [ REFig 5 I W 1) 3 5
F DIHIEAS eI S i e
K A UHFRE 079999 ( ArfEfE=1)
, R PR FBCE / AR MIBCF
1 TR AV T Rl E A
] Fot 7 AL T o
#5.2-3
G83/G87

Ui [ATR LB S LG ER / BLR LB LA FE (G83/G8T)

A A Q IR GRAL

683 (G87) X (z) C7Z (x) _Rr Qq Pp Ff Kk Ii , Jj Mm;

(Ma) = C HBUERM 3454 Om) A, XM 5 M) A4%H .

(MB) & C HBUEM M AS454 Mm)  AH, C FEESER M 5 (C BB M f5n 1 K
Mm +1) #rHi.

(p) = P IR NEFHN.

(p) : C HAEBUER M 65 (Mm+2) %61 HS B 5E K15 I ]

114



@T%1”Eéﬁﬁ%5ﬂ7? EZMotion-NC E607E K4

Gog B G99 iz,
Ma) __ . TORAm HIER S
Mp)® =0 O IT~F T
FED — BED
iM&)
il EY
d d
[ T
q i q 1
e d d
¥ 1 T
9 q
E Za B ® 74
K 5.2-22

w’AQ 5L m Cifl)
G83 (G87) X (z) C Z (x) Rr Pp Ff Ii , Jj Mm;
Ma) = C HBUEMM 3454 m) A8, XM 5 Mm) 5% H .

(MB) : CHBUERM 15454 Mm) A, C #AFBER M 5 (C BUEmRM 5 1 4
Mm +1) %

(p) : P 8545 NEERA],
(p) : C HUEEBUEMIM 15 (Mmt+2) %y 5 3 58 (8 5 1] .

G985 Hi= G99 HEE
FHES, #IHAS,
(M e in gL EY iMa)
R 2 Mg
E®
Zdg ® Za @
K 5.2-23
G84/G88
ity [ B I/ EBCF R (G84/G88)
2

G84 (G88) Xx1 Ccl Zzl Rrl Ppl Ffl Kkl ,Rr2 ,T il ,J jl Mml ;

115



@ﬁé{/ﬁgﬁﬁqzﬂﬂ EZMotion-NC E60%- JK 4 e

Ma) : C HBUEMM 3454 Om) A3, XM 5 Mm) 5% H .

(MB) & C HIMBUEM M G454 (Mm) A, C HEESER M 5 (C BRI M f5n 1 K
Mm +1) #rHi.

(p) : P IR NEIFISH].

(p) = C HIAEBUEM M S (Mm+2) i 5 3 5 R 5 )

G98 i G99 =
o g (SRR g
(Ma) (Ma)
#ED(MA) BED (MB)
N ® - @
HEFE T B IS MESE TR IEY
RESSTIEIESS — zg ® e TR — 5 ®
K 5. 2-24
G85/G89
oy [0 B FLAA B/ EL B ALIE PR (G85/G89)
1%

G85 (G89) X (z) CZ (x) RPFKI ,JM;

Ma ) : C HBUERM B354 Mm) A7, XM 5 Om) K.

(MB)Y + CHIBUEM M B354 (MmN, C HEEBUEI M 5 (C BB M En 1 K
Mm +1) #iih.

(p) : P IR NE N,

(p) :+ C HHAEBUER M 65 (Mm+2) %1 H1JE B E I a] .

116



@H&{’Féﬁﬁiﬂﬂ

EZMotion-NC E607ZF JK 4 F2

G98 iz

TIRA=.
(Ma)

HEES
M B), @

zgs ®

G92

ARTR ZR I BE (G92)
Lk G692 X 7
2. WLaE S H Y

K 5.2-25

(G99 HE

FIHA .

;|;ED
Mg @

TIR A BCE AT S, TXAME HARER RIETE S 692 fEARAR RN IE. X MBFRR
FEAT BRI, W X S DL AR Ay, 7 5l DL A g 1 5 5K
EEHgiERE MRS
+ X
i ?f % ¢
THdts o & @ Tty Tieddr
_5_31 %ﬁ%ﬁ FZ2(555) F5558) FA (5590 X 5
I.,‘ | i == =
LEx | | | | |
(kleaz s | : ! | 1
|
x ]| i
EIRES l
K 5.2-26
3. TR 1 A

1) 692§ LIIEAMR R AL AR BN AA R & X TAFARRR R 1~6 BRI EAL

%o

2) 692 IS mQ ¥, &R RrE R %E .

117



éﬁﬁ%%ﬁ?% EZMotion-NC E607E K4

5.3 #BhTIEE (M ThRe

(NEV &5

H B DD RE AT SR SCFFIURERAE I ZhAE, R TR RS LRI [T 5C54% .

MARHS Wi W

MOO FEfy 15
MO1 R L
MO2 REFy45
M30 FEJ¥ 25
M98 TR
M99 TRIFER

HEDHLRERRM M BHLRE, RIS . B 51k, VeIl ON Rl OFF 4% NC HLM A BIALAE o
AHAR P 2 B AL HE M A48 5E 8 A7k (0~99999999), 7E 1 HFirhnl 452 4 4AHBINLAE.

#]: GOO Xx1 Mml Mm2 Mm3 Mm4;

721 95 5 AL ERe e i, AUs G 4 MR b5 58 8 A% BCD A AL S5 5 .
MOO, MO1, MO2, M30, M98, M99 4% 6 Ft M 154 Ll FHAERS & HIA& i) M 452, ANAIECh — )%l
WiE 4. BRIt 6 B Winl4R5E 94 FrdE4. Hk, MO0, MO1, MO2, M30 %SGk kb3 i A,
HEI BT TIEEAN G . MARL T 5H SR — A h e, SHaiES7ER 51y
I, F5IHATIR A F 5P T

(a) Bah5e Tk, MALBEHAT.

(b) M 454 5B IR L RN HAT. ik, IB—F7 XPATINAL I E . R M98, M99 fi7-4
Gb, HARIM 4542 F7 LN A BE

5.4 155

WEFE 1. ANERLZETT 2. AREDRE 7T 3. REL ) 4. B3k 5. L)

118



g’%ﬁwﬁéﬁﬁﬂﬂ EZMotion-NC E60 7=k %

; s
‘ @ 5 x45°
‘ cps e
BE [
i g0 e @2l wiA
o
1
) " 34 -
f = 51 &
i ?[:] ]
a0
K5 4—1

AL IR
1. W TR
IDNENEE A WAES RS Wb Dl
(1) FHAME A7) Sl 4 —Sh bl i, 5 MDT St i) T fw et “il PR i “ 2401 Z A4
PRE” , d% RN B, BIEINE] 7 mE” .
(2) AMEZE IR —AME, WEAMYERE, 6 MDI FHRift I mkh “RUIER” i
N BB, % RN B, RIS X mE” H,
2), GH4———— G59 W HE TAFF M
(1) FAMNEZAE TSk 4, WA E EARSS, )W 2 SE 7 iR A, bl 2 .
(2) HEHHGH X A Z AAKR TN B G54———G59 B, i /5 P42 T 1 : G54X507Z50+++++.
(3) =T H 653 FRATHRR G54———- G59 TAFAAKR A,
PP
NO10 TO101 (& TO1 5 JJ, # TAFAARAR)
NO15 GO0X150. Z100.
N020 GI6S150M03 (=% ), 1H Lk i)
N025 GOOZ1.
N030 GO1X61.F0. 5
N035 GOOX61. Z3.
N045 G71U1. 5R1P50Q115X0. 4 Z0. 1 CHLUIEFR)

119



D smirrn

EZMotion-NC E60ZE K 4 Fi

N046 X150. Z150. T0O100 (iB JJ 2= JJ%M)
N047 GOOX61. Z30. T020 2 (#tJJ T2)
N048 G42G00Z10.

N050 G00X20.

N055 G0170.

N0O60 X22.

N065 Z-2. X30.

N070 Z-30. X30.

N075 7-30. X36.

NO80 Z-32. X40.

N085 Z-62. X40.

N090 7-62. X46.

N095 G03Z-64. X50. K-2. 10.

N100 GO1 Z-77.X50.

N105 G03Z-80. X56. K-3. 10.

N110 GO1Z-85. X56.

N115 Z-85. X57

N120 G00Z30.

N145 G40G00Z30.

N150 X150. Z150. T0200 GE JJ 2 JJ4b)
N156G0X0Z170. T040 4 (4:7] T4)
N156G0Z1.

N157G01Z-50. F100
N158G0Z170. T0400 G JJ 2 JI4k)
N159T0505 ( #tJJ T5)

N159G0Z1.

N160G01Z-50. F100
N161G0Z170T0500

N155 G97S500M03 ( i i)

N160 GOOX61.Z3.T0303 (7] T3)
N165 X42.7-32

120



@Ts?s{/ﬁéﬁﬁiﬁﬂﬂ EZMotion-NC E60 - /K i i

N170 G76P010060 ( VIRRLAEH) X37. 835Z-57

N175 G76C2R-3E1. 3A60X37. 835Z-57. K1. 299U0. 1V0. 1Q 0. 9F2 (PJHZLAEIA)
N180 GOOX61. Z3.

N185 X150. Z150. T0300 (GE JJ 2z J1%k)

N190 MO5 (F= 415 1k)

N195M30 (F&/ 745 11)

K 5.4—2

121



Hl -
HIS 2
SRR
fer:
gl -

ST 5 5 W [E B A 1306 %
210008

025-51860015

025-51860015

http://www. swansc. com

E-mail: sales@swansc. com

F R A FBOARA B2 7]



	第一章 斯沃数控仿真软件概述 
	1.1 斯沃数控仿真软件简介 
	1.2 斯沃数控仿真软件的功能 
	1.2.1  控制器 
	1.2.2 功能介绍 

	第二章 斯沃数控仿真软件操作 
	2.1 软件启动界面 
	2.1.1 试用版启动界面 
	2.1.2网络版启动界面 
	2.1.3单机版启动界面 

	2.2 工具条和菜单的配置 
	2.3 文件管理菜单 
	2.3.1机床参数 
	2.3.2刀具管理 
	2.3.3工件参数及附件 
	2.3.4快速模拟加工 
	2.3.5工件测量 
	2.3.6录制参数设置 
	2.3.7警告信息 


	第三章EZMotion-NC E60 操作 
	3.1 EZMotion-NC E60 机床面板操作 
	3.2 EZMotion-NC E60 数控系统操作 
	3.2.1按键介绍 
	3.2.2手动操作虚拟数控铣床 


	第四章EZMotion-NC E60 铣床编程 
	4.1 坐标系和控制轴 
	4.2 G 代码命令 
	4.2.1 G 代码组及其含义 
	4.2.2 代码解释 

	4.3 辅助功能（M 功能） 
	4.4 例题 

	第五章EZMotion-NC E60 车床编程 
	5.1 坐标系和控制轴 
	5.2 G 代码命令 
	5.2.1 G 代码组及含义 
	5.2.2 G 代码解释 

	5.3 辅助功能（M 功能） 
	5.4 例题 




斯沃数控仿真软件                                                              [image: image290.bmp]操作编程手册


[image: image291.bmp]操作编程软件                                                          斯沃数控仿真软件概述



[image: image1.png]



南京斯沃

斯沃数控仿真软件

EZMotion-NC E60

操作和编程说明书


南京斯沃软件技术有限公司


2006/07版本


前言

南京斯沃软件技术有限公司是一支专业从事可视化软件开发的队伍。主要提供CAD/CAM、数控仿真、UG关键技术的示范、推广和应用。面向企业的新产品开发和创新设计，提供贴近用户个性化需求的产品整体设计、技术咨询、二次开发服务。根据客户要求 进行专业CAD\CAM的软件开发，以及数控系统、面板仿真的开发，提供基于UG软件的二次开发服务，指导客户利用UG软件建立企业标准化的设计流程，缩短新产品研发周期，降低改型设计开发成本，提高产品设计质量。

南京斯沃软件技术有限公司开发的，发那科(FANUC)、西门子(SINUMERIK)、三菱(MITSUBISHI)、广州数控(GSK)、华中世纪星(HNC)、北京凯恩帝(KND)、大连大森(DASEN)、南京华兴(WA) 数控车铣及加工中心仿真软件，是结合机床厂家实际加工制造经验与高校教学训练一体所开发的。通过该软件可以使学生达到实物操作训练的目的，又可大大减少昂贵的设备投入。

南京斯沃软件技术有限公司

2006年7月

目 录

1第一章 斯沃数控仿真软件概述



11.1 斯沃数控仿真软件简介



11.2 斯沃数控仿真软件的功能



11.2.1  控制器



31.2.2 功能介绍



1第二章 斯沃数控仿真软件操作



12.1 软件启动界面



12.1.1 试用版启动界面



22.1.2网络版启动界面



42.1.3单机版启动界面



42.2 工具条和菜单的配置



62.3 文件管理菜单



72.3.1机床参数



92.3.2刀具管理



122.3.3工件参数及附件



162.3.4快速模拟加工



172.3.5工件测量



172.3.6录制参数设置



182.3.7警告信息



22第三章EZMotion-NC E60 操作



223.1 EZMotion-NC E60 机床面板操作



253.2 EZMotion-NC E60 数控系统操作



253.2.1按键介绍



283.2.2手动操作虚拟数控铣床



54第四章EZMotion-NC E60 铣床编程



544.1 坐标系和控制轴



574.2 G 代码命令



574.2.1 G 代码组及其含义



594.2.2 代码解释



884.3 辅助功能（M 功能）



894.4 例题



91第五章EZMotion-NC E60 车床编程



915.1 坐标系和控制轴



945.2 G 代码命令



945.2.1 G 代码组及含义



965.2.2 G 代码解释



1185.3 辅助功能（M 功能）



1185.4 例题






第一章 斯沃数控仿真软件概述


1.1 斯沃数控仿真软件简介

南京斯沃软件技术有限公司开发FANUC、SINUMERIK、MITSUBISHI、广州数控GSK、华中世纪星HNC、 北京凯恩帝KND、大连大森DASEN数控 车铣及加工中心仿真软件，是结合机床厂家实际加工制造经验与高校教学训练一体所开发的。通过该软件可以使学生达到实物操作训练的目的，又可大大减少昂贵的设备投入。  


斯沃数控仿真软件包括八大类，28个系统，62个控制面板。具有FANUC、SIEMENS(SINUMERIK)、MITSUBISHI、广州数控GSK、华中世纪星HNC、 北京凯恩帝KND系统、大连大森DASEN、南京华兴WA编程和加工功能，学生通过在PC机上操作该软件，能在很短时间内 掌握各系统数控车、数控铣及加工中心的操作，可手动编程或读入CAM数控程序加工，教师通过网络教学，可随时获得学生 当前操作信息。

1.2 斯沃数控仿真软件的功能

1.2.1  控制器

1.实现屏幕配置且所有的功能与FANUC工业系统使用的CNC数控机床一样。


2.实时地解释NC代码并编辑机床进给命令。


3.提供与真正的数控机床类似的操作面板。


4.单程序块操作，自动操作，编辑方式，空运行等功能。


5.移动速率调整, 单位毫米脉冲转换开关等。
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图1.2－2 E60-T (铣床)
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图1.2－2 E60-T (车床)

1.2.2 功能介绍


★   国内第一款自动免费下载更新的数控仿真软件 

★   真实感的三维数控机床和操作面板 


★   动态旋转、缩放、移动、全屏显示等功能的实时交互操作方式 


★   支持ISO-1056准备功能码（G代码）、辅助功能码（M代码）及其它指令代码 


★   支持各系统自定义代码以及固定循环 


★   直接调入UG、PRO-E、Mastercam等CAD/CAM后置处理文件模拟加工 


★   Windows系统的宏录制和回放 


★   AVI文件的录制和回放
　 


★   工件选放、装夹 


★   换刀机械手、四方刀架、八方刀架 


★   基准对刀、手动对刀 


★   零件切削，带加工冷却液、加工声效、铁屑等 


★   寻边器、塞尺、千分尺、卡尺等工具 


★   采用数据库管理的刀具和性能参数库 


★   内含多种不同类型的刀具 


★   支持用户自定义刀具功能 


★   加工后的模型的三维测量功能 


★   基于刀具切削参数零件光洁度的测量 


第二章 斯沃数控仿真软件操作

2.1 软件启动界面


2.1.1 试用版启动界面
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图2.1－1


(1) 在左边文件框里选择试用版;


(2) 在右边的窗口处点击选择所要使用的数控系统


(3) 如果需要超级使用可以选择


(4) 选择系统完成之后,点击Try It 进入系统界面


2.1.2网络版启动界面
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图2.1－2


(1) 在左边文件框内选择网络版


(2) 在右边的第一个条框内选择所要使用的系统名称


(3) 在User里选择用户名,输入密码


(4) 在Remember Me 和Remember My Password 中进行选择


(5) 输入服务器的IP地址


(6) 点击Sign in 进入系统界面

(7) 启动SSCNCSRV.exe,进入SERVER主界面，如下图：

[image: image6.jpg]





图2.1－3


（8）单击工具栏中的“用户状态”图标[image: image7.png]



，将会显示所有用户的状态，如下图
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图2.1－4


（9）在用户状态列表中选择一个用户,然后点击工具栏上的"设置教师机"图标[image: image9.jpg]



 将其设为教师机

（10）单击"用户管理"图标[image: image10.jpg]



,弹出"用户管理"对话框,如下图:

在这个对话框中添加用户名和姓名，以及该用户的权限。添加用户可以逐个添加也可以批量添加


a.逐个添加时,输入用户名，姓名，密码和密码确认，还可以为每个用户设置必要的权限，然后点击保存。


b.批量添加时，输入起始编号和用户数，还可以为每个用户设置必要的权限，然后点击保存。
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图2.1－5

2.1.3单机版启动界面
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图2.1－6


(1) 在左边文件框内选择单机版


(2) 在右边的条框内选择所要使用的系统名称


(3) 在PC Encryption(机器码加密) 和Softdog Encryption(软件狗加密)中选择其一,


(4) 点击Run进入系统界面


2.2 工具条和菜单的配置


全部命令可以从屏幕左侧工具条上的按钮来执行。 当光标指向各按钮时系统会立即提示其功能名称，同时在屏幕底部的状态栏里显示该功能的详细说明。


工具条简介：


[image: image13.png]



建立新NC文件
[image: image14.png]



打开保存的文件(如NC文件)
[image: image15.png]



保存文件(如NC文件)
[image: image16.png]



另存文件
[image: image17.png]



机床参数
[image: image18.png]



刀具库管理
[image: image19.png]



工件显示模式
[image: image20.png]



选择毛坯大小、工件坐标等参数 
[image: image21.png]



开关机床门
[image: image22.png]



铁削显示
[image: image23.png]



屏幕安排：以固定的顺序来改变屏幕布置的功能
[image: image24.png]



屏幕整体放大
[image: image25.png]



屏幕整体缩小
[image: image26.png]



屏幕放大、缩小
[image: image27.png]



屏幕平移
[image: image28.png]



屏幕旋转
[image: image29.png]



X-Z平面选择
[image: image30.png]



Y-Z平面选择
[image: image31.png]



Y-X平面选择
[image: image32.png]



机床罩壳切换
[image: image33.png]



工件测量
[image: image34.png]



声控
[image: image35.png]



坐标显示
[image: image36.png]



冷却水显示
[image: image37.png]



毛坯显示
[image: image38.png]



零件显示
[image: image39.png]



透明显示
[image: image40.png]



ACT显示
[image: image41.png]



显示刀位号
[image: image42.png]



刀具显示 
[image: image43.png]



刀具轨迹 
[image: image44.png]



在线帮助
[image: image45.png]



录制参数设置
[image: image46.png]



录制开始
[image: image47.png]



录制结束
[image: image48.png]
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示教功能开始和停止


2.3 文件管理菜单

程序文件（*.NC）、刀具文件（*.ct）和毛坯文件（*.wp）调入和保存有关的功能，例如用于打开或保存对 NC代码编辑过程的数据文件。


[image: image50.png]



打开相应的对话框被打开，可进行选取所要代码的文件，完成取后相应的NC代码显示在 NC窗口里。 在全部代码被加载后，程序自动进入自动方式；在屏幕底部显示代码读入进程。
[image: image51.png]



新建 
删除编辑窗口里正在被编辑和已加载的 NC 码。如果代码有过更改，系统提示要不要保存更改的代码。 
[image: image52.png]



保存 
保存在屏幕上编辑的代码。对新加载的已有文件执行这个命令时，系统对文件不加任何改变地保存， 并且不论该文件是不是刚刚加载的，请求给一个新文件名。

[image: image53.png]EE=]

G Vrene Famnall T Tra Famae 22, <1
€ enc\Fanualli 1T ing\Famuc\ st 33

i







图2.3－1


[image: image54.png]



另存为 
把文件以区别于现有文件不同的新名称保存下来。 
加载项目文件 
把各相关的数据文件 (wp 工件文件； nc程序 文件； 刀具ct 文件) 保存到一个工程文件

里 (扩展名：*.pj)，此文件称为项目文件. 这个功能用于在新的环境里加载保存的文件. 
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[image: image56]项目文件保存 
把全部处理过的数据保存到文件里。屏幕的各空白部分可以做修改。 

2.3.1机床参数


[image: image57.png]





a.机床参数设置：


拖动“参数设置”对话框中的滑块选择合适的换刀速度
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图2.3－3
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图2.3－4


单击“选择颜色”按钮可以改变机床背景色。
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图2.3－5


调节“加工图形显示加速”和“显示精度”可以获得合适的仿真软件运行速度。
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图2.3－6


b.显示颜色：


选择刀路和加工颜色后，单击“确定”按钮。
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图2.3－7


2.3.2刀具管理

a.铣床
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图2.3－8


添加 
(1).输入刀具号
(2).输入刀具名称
(3).可选择端铣刀、球头刀、圆角刀、钻头、镗刀。
(4).可定义直径、刀杆长度、转速、进给率
(5).选确定,即可添加到刀具管理库
刀具添加到主轴 
(1)在刀具数据库里选择所需刀具,如01刀
(2).按住鼠标左键拉到机床刀库上.
(3).添加到刀架上,按确定


b.车床
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图2.3－9


添加 
(1).输入刀具号
(2).输入刀具名称
(3).可选择外圆车刀、割刀、内割刀、钻头、镗刀、丝攻、螺纹刀、内螺纹刀、内圆刀。
(4).可定义各种刀片、刀片边长、厚度
(5).选确定,即可添加到刀具管理库


内圆刀的添加：


(1)单击“添加”按钮，弹出“添加刀具”对话框，如下图：
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图2.3－10


(2)选择“添加刀具”对话框中最右边的圆头刀，弹出“刀具”对话框，如下图：
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图2.3－11


(3)在“刀具”对话框中选择所需的刀具单击确定，返回到“添加刀具”对话框，输入刀具号和刀具名称单击确定，添加刀具完成。
刀具添加到主轴 
(1)在刀具数据库里选择所需刀具,如01刀
(2).按住鼠标左键拉到机床刀库上.
(3).添加到刀架上,按确定

2.3.3工件参数及附件

a.铣床


毛坯大小、工件坐标
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图2.3－12



(1)定义毛坯长、宽、高以及材料
(2)定义工件零点X、Y、Z、坐标
(3)选择更换加工原点、更换工件


b.车床
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图2.3－13

(1) 定义毛坯类型，长度、直径以及材料

(2) 定义夹具

(3) 选择尾夹

(4) 选择工件夹具
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工件放置 
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图2.3－15

(1)选择X方向放置位置. 
(2)选择Y方向放置位置.
(3)选择放置角度位置. 
(4)按“放置”和“确定”键. 
寻边器测量工件零点,在型号列表中选择所需的寻边器
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图2.3－16

冷却液管调整
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图2.3－17


2.3.4快速模拟加工

(1)用EDIT编程
(2)选择好刀具。 
(3)选择好毛坯、工件零点。 
(4)方式模式放置AUTO 
(5)无须加工，可按此键快速模拟加工 

2.3.5工件测量
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测量的三种方式 
(1)特征点
(2)特征线
(3)粗糙度分布
工件测量可用计算机数字键盘上的向上、向下、向左和向右光标键测量尺寸，也可利用输入对话框。
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图2.3－18

2.3.6录制参数设置

[image: image77.png]





三种录制区域选择方式，参数设置为
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图2.3－19

2.3.7警告信息 


		[image: image79.jpg]



 输出当前信息文件

		[image: image80.jpg]



 输出所有信息文件



		[image: image81.jpg]



 前一天信息

		[image: image82.jpg]



 后一天信息



		[image: image83.jpg]



 删除当前信息文件

		[image: image84.jpg]



 参数设置





     单击“参数设置”[image: image85.jpg]



按钮时，出现“信息窗口参数”窗口。
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图2.3－20 字体颜色设置                           图2.3－21  评分标准

1. 一般警告


· 回参考点!


· 卸下主轴测量芯棒(仅用于铣床)!


· 程序保护已锁定，无法编辑!


· 程序保护已锁定，无法删除程序!


· 程式没有登记！请先登记!


· 输入格式为::X*** 或Y*** 或Z*** (FANUC 测量)!


· 刀具参数不正确!


· 刀具库中已有该刀号的刀具,请重新输入刀号!


· 刀架上无此号的刀具!


· 自动换刀前，请先卸下测量芯棒!


· 请把模式打在Auto、Edit或DNC上，再打开文件!


· 工件过大，无法放置工件!

2. 编程警告

· 搜索程序，无O****程序!

· 程序保护已锁定，无法编辑新的程序号!

3. 机床操作警告


· 电源没打开或没上强电!


· 主轴启动应该在JOG、HND、INC或WHEEL等模式

· 请关上机床门!


· 启动NCSTART，请切换到自动、MDI、示教或DNC模式!

4. 一般错误

· 请先卸下主轴测量芯棒再启动NCSTART


· X方向超程


· Y方向超程


· Z方向超程


5. 编程错误

· 一般G代码和循环程序有问题!


· 程序目录中,无O***号程序!


· 刀号超界!


· 半径补偿寄存器号D超界

· 长度补偿寄存器号H超界

· O***程式没有登记!无法删除!


· 子程序调用中,副程序号不存在!


· 子程序调用中,副程序不正确!


· G代码中缺少F值!


· 刀具补偿没有直线段引入!


· 刀具补偿没有直线段引出!


6. 机床操作错误

· 刀具碰到工作台了!


· 测量芯棒碰到工作台了!


· 端面碰到工件了!


· 刀具碰到了夹具!


· 主轴没有开启，碰刀!


· 测量芯棒碰刀!


· 碰刀! 请更换小型号的测量芯棒，或将主轴提起!

在斯沃数控仿真网络服务器里，通过操作教师可以实时发送考题给学生，学生做完可发送给教师评分，教师可控制学生机床操作面板和错误信息的提示 。
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图2.3－22 网络管理
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图2.3－23  过程查看


第三章EZMotion-NC E60 操作

3.1 EZMotion-NC E60 机床面板操作

    机床操作面板位于窗口的右下侧，如下图所示。主要用于控制机床的运动和选择机床态， 由模式选择旋钮、数控程序运行控制开关等多个部分组成，每一部分的详细说明如下。
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图3.1－1 E60(铣床、车床)控制面板


                           
[image: image91.jpg]START





  程序运行开始；模式选择旋钮在“AUTO”和“MDI”位置时按下有效，其余时间按下无效。
[image: image92.jpg]



 程序运行停止，在数控程序运行中，按下此按钮停止程序运行。
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程序单段执行。

机床主轴手动控制开关 


[image: image94.jpg]



 手动开机床主轴正转
[image: image95.jpg]°





 手动开机床主轴反转
[image: image96.jpg]



 手动关机床主轴

冷却液控制


[image: image97.jpg]



冷却液开
[image: image98.jpg]



冷却液关
[image: image99.jpg]AlTo)





冷却液自动控制

手动移动机床台面按钮


[image: image100.jpg]
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机床电源开关


[image: image103.jpg]



机床电源开
[image: image104.jpg]



机床电源关

模式选择旋钮[image: image105.jpg]TAPE
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ZRN：回参考点 　用手动操作方式将控制轴定位在机械参考点 。
MEMORY：记忆模式　对内存中的程序运转操作选择这一模式。
MDI：手动数据输入。
TAPE：纸带模式　对纸带操作选择这一模式。
JOG：增量模式，用选定的固定长度，控制轴移动。
STEP：寸动进给模式　用手动进给速度，可连续地控制轴移动。
HANDLE：手轮进给模式　用手轮控制轴移动。

进给速度(F)调节旋钮

 [image: image106.jpg]



                      
调节数控程序运行中的进给速度，调节范围从0～150% 。置光标于旋钮上，点击鼠标左键转动。
主轴速度调节旋钮
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调节主轴速度，速度调节范围从0～120%。
手轮
[image: image108.jpg]




把光标置于手轮上，按鼠标左键，移动鼠标，手轮顺时针转，机床往正方向移动，手轮逆时针转，机床往负方向移动。
程序编辑开关


[image: image109.jpg]EDIT-LOCK






置于“ON”位置,可编程序。

紧急停止


[image: image110.jpg]®





紧急停止原因消除后，请将其还原。
紧急停止中，准备完成的灯熄灭、自动运转、手动运转都不会进行，控制装置被复位。
在移动指令执行中按下“紧急停止”按钮时，移动中的轴立即停止，其它所有机械动作也停止。紧急停止状态解除后约1秒，运转准备完成的灯亮起，成为可操作状态（准备完成状态）
当参数为紧急停止保持型时，即使释放紧急停止按钮，仍会保持紧急停止状态。要解除紧急停止状态，需把复位开关设为ON。
如果每根轴的紧急停止极限开关都发挥作用，那就好像按下了紧急停止按钮，但这取决于机械的具体规格。

3.2 EZMotion-NC E60 数控系统操作

3.2.1按键介绍

在“视图”下拉菜单或者浮动菜单中选择“控制面板切换”后，数控系统操作键盘会出现在视窗的右上角，其左侧为数控系统显示屏，如下图所示。用操作键盘结合显示屏可以进行数控系统操作。
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图3.2－1

数字/字母键
[image: image112.png]





数字/字母键用于输入数据到输入区域（如下图所示），系统自动判别取字母还是取数字。
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图3.2－2

功能选择键
[image: image114.jpg]



位置显示页面。
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参数输入页面。
[image: image116.jpg]



数控程序显示与编辑页面。

编辑键
[image: image117.jpg]NS





删除键。删除光标所在的数据；或者删除一个数控程序或者删除全部数控程序。
[image: image118.jpg]



此键是删除所输入到编辑缓冲区或搜索数据区内的数据的最后一个字符。（此按键功能等同于Back Space键）
[image: image119.jpg]0B





回撤换行键。结束一行程序的输入并且换行。
[image: image120.jpg]ST





上档键。


翻页按钮（PAGE）
[image: image121.jpg]



向上翻页。 此键功能是将现在画面翻到上一页。以每页为单位换页，并且换页后光标会停在第一个字符串开头。
[image: image122.jpg]



向下翻页。 此键功能是将现在画面翻到下一页。以每页为单位换页，并且换页后光标会停在第一个字符串开头。

光标移动（CURSOR）
[image: image123.jpg]



向上移动光标。
[image: image124.jpg]



向下移动光标。
[image: image125.jpg]



向左移动光标。
[image: image126.jpg]



向右d移动光标。 


输入键
[image: image127.jpg]NeUT
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输入键。 当光标不在程序开关面停留在任何一个单节开关时，如果按下输入键，则从这个单节开始呼叫。当光标在程序最开头的时候，等同于在相对值画面上进行程序呼叫的操作。 


重置键
[image: image128.jpg]



复位键为“ON”时，NC装置处于复位状态。当NC装置在运转中，“复位”ON时，将出现下列情况：
如在移动指令执行中，则移动会减速停止，进行单节的剩余距离被清除。
如在M、S、T等的辅助功能的指令执行中，则辅助功能的执行被中断。
缓冲存储器的内容及显示被清除。
如在程序错误发生时，则程序错误状态被清除，报警灯熄灭。
输出/输入装置运行时开启复位开关，则电源被切断。
复位开关ON时，持续状态将返回初期化状态。

3.2.2手动操作虚拟数控铣床

回参考点
置模式旋钮在“[image: image129.png]



”位置

选择各轴[image: image130.png]



,按住按钮,即回参考点.

移动
手动移动机床的方法有三种：
方法一: 连续移动（[image: image131.jpg]



）。这种方法用于较长距离的台面移动。

(1) 置模式旋钮在“JOG”位置： 
(2) 选择各轴,按方向钮，按住按钮机床台面运动，松开后停止运动。

方法二: 增量点称动（[image: image132.jpg]



），这种方法用于微量调整，如用在对基准操作中。
(1) 置模式旋钮在“JOG”位置： 选择[image: image133.jpg]



步进量。
(2) 选择各轴,按按钮，每按一次，台面移动一步。

方法三: 操纵“手轮”（[image: image134.jpg]



），这种方法用于微量调整。在实际生产中，使用手脉可以让操作者容易调整自己的工作位置。
　 


开、关主轴
置模式旋钮在“MEMORY”位置。
按[image: image135.jpg]



　[image: image136.jpg]°





按钮开 机床主轴 、按[image: image137.jpg]



关机床主轴 
启动程序加工零件
置模式旋钮在“MEMORY”位置
选择一个数控程序
按数控程序运行控制开关中的[image: image138.jpg]START





按钮 


编辑画面的菜单功能 


（1）选择[image: image139.jpg]



画面时的菜单 
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（2）编辑画面的扩张操作菜单 


		菜单

		功　　　能



		呼叫

		1.进行任何字符串的呼叫。
2.进行编辑用的程序编号、顺序编号的呼叫。



		程序

		在画面上准备新加工程序并登录。



		一览表

		1.可将内存内所登录的加工程序一览表加以确认。
2.可设定注释。



		大文字

		在画面上，每行仅显示40个字符。



		小文字

		在画面上，每行仅显示80个字符。





扩张操作菜单在选择时，9为反白表示。当选择一个扩张操作菜单时，可进行扩张操作，但不能进行程序编辑。未选择任何扩张操作时，则可进行程序编辑。 扩张操作菜单，在第一次按下时为选择状态，再次按下时成为非选择状态，或在设定处理正常完成后自动恢复为非选择状态。 

（3）编辑程序的呼出　 
在编辑画面进行程序编辑时，首先必须操作扩张操作菜单的“呼叫”或“程序”。 如编辑已登录在内存内时，则进行“程序”的操作。有关详细的操作信息请参照“编辑画面扩张操作”。 如果在程序编辑过程中操作其它功能画面兵后，再次选择编辑画面，会显示选择编辑画面，会显示前次编辑的数据。但在下列情况下则成为任何均未呼出的状态，编辑前要再次进行数据呼叫。 1）由编辑画面编辑的程序，经压缩功能压缩后，再次选择编辑画面时。

2）由编辑画面编辑的程序，经合并功能与其它的程序合并后，再次选择编辑画面。 

（4）全页模式/半页模式 
编辑和MDI画面的显示，可用全页键或半页键来切换 
在全页模式时，可使用数据呼叫和程序创建功能，但没有程序一览表功能。如需核查储存的程序，请参照数据输入/输出程序一览表。 
（注1）假如在编辑画面中，改变模式，则MDI画面的模式也同样改变。
（注2）当“编辑中”在画面的右下角显示时，菜单键“前页”或“次页”无效，即按键并不改变模式。 
（注3）在电源切断或画面改变后，模式仍保持不变。 


程序编辑操作


数据显示更新
画面所显示的数据，用 [image: image141.jpg]



或[image: image142.jpg]



键，以1行为单位更新显示。
在画面底部按[image: image143.jpg]



键或在画面顶部按[image: image144.jpg]



键时，则滚动一行。 
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图3.2－4

1）每按一次，光标向下移动一行。
2）光标在画面底部时按键，显示的数据仅向上移动一行，光标保持在底部不动。
3）再次按键时，显示的数据会一行一行向上移动，新数据显示在画面最底部。
4）与之相反，按[image: image146.jpg]



键，光标向上移动一行；当光标在画面顶部时按键，显示的数据会一行一行向下移动，前一单节数据会显示出在画面顶部。


数据变更


加工程序如果不是记忆操作中的程序，则随时可编辑，
例如：想编辑的数据如下图所示。
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图3.2－5

将Y200变更为G03　Y200　J100步骤如下：
（1）将光标移动到想变更的数据处。如下图：


[image: image148.png]oz Yzvx w5

628X07020;
692X07020;

600X-3007-300;
601X-200F2000;

¥-200;

xao0;

frzo0: |
oz

LSK mm ABS G40 G54 2L
L2 BF KEF —kE
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（2）设定新数据G03　Y200　J100如下图：
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图3.2－7

每次设定字符时，光标会自动向右移动1格。


（3）修改完成后，按下[image: image150.jpg]NeUT
CALe





键，新数据被写入。


数据的插入


例如：G03　Y200　J100；的单节要插入数据F500时。
（1）将光标移动到要插入位置的下一个字符处。
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（2）按下[image: image152.jpg]ST





后再按[image: image153.jpg]NS






1）光标以后的字符向右移动
2）在光标显示的位置插入数据。


（3）数据插入F500如下图：
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图3.2－9

1）按下想插入的数据键，在显示的位置设定数据。
2）每插入1个字符，光标自动向右移动1格，其后的字符也向右移动。
3）重复上述1，2的操作，可连续插入几个字符，但如果画面上的光标位置之后没有间隔，则无法插入更多的数据。


（4）修改完成后按[image: image155.jpg]NeUT
CALe





键，新数据写入记忆。


字符删除


例如：G03　Y200　J100　F500；单节的F500要变更为F50，需删除字符0。
（1）将光标移动到想删除的字符的位置。如下图：
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图3.2－10

（2）按下[image: image157.jpg]NS





键。
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图3.2－11

1）数据被删除。
2）光标自动向右移动1格。


（3）修改完成后按[image: image159.jpg]NeUT
CALe





键，新数据写入记忆，被删字符右侧的字符左移。


1个单节的删除


例如：G03　Y200　J100　F50；的单节要全部删除。
（1）将光标移动到想删除的单节的位置。如下图：
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（2）按下[image: image161.jpg]



键，整个单节的数据被删除。如下图：
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（3）修改完成后按[image: image163.jpg]NeUT
CALe





键，单节中数据从记忆内删除。被删单节后的节段前移并显示。


1个画面数据的删除


例如：如下图所示的数据，在此画面所显示的数据要全部删除时
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（1） 按下[image: image165.jpg]ST





键后再按下[image: image166.jpg]



键，整个画面成为空白。
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（2）按下[image: image168.jpg]NeUT
CALe





键，整个画面所的显示的数据，从记忆内删除。


编辑画面的扩张操作


编辑数据的呼出


以下说明想编辑的程序或想编辑的单节呼出的。呼叫功能也可用于背景编辑时呼出正在运行中的工程序。也可用于程序开关的呼叫、字符串的呼叫和顺序编号的呼叫。


1、 程序先头的呼叫
在设定区域指定呼出程序编号。操作步骤如下：

（1）按下菜单键“呼叫”如下图：
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图3.2-16

显示呼叫的设定区域。


（2） 设定呼出的程序编号，如O1
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（3）按下[image: image171.jpg]NeUT
CALe





键，呼叫中会显示“呼叫执行中”的信息，指定程序从开头起显示，光标显示在画面顶部，呼叫正确完成后，设定区域的显示会消失，“呼叫”菜单显示也由反白恢复为正常。如下图：
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图3.2-18

2、字符串的呼叫


寻找想修改的文字数据时，可使用此字符串和叫。
在设定区域指定呼出的程序编号与字符串。但如果呼叫的字符串已在画面显示的程序中时，则可省略程序编号的指定。操作步骤如下：


（1）按下菜单键“呼叫”，显示呼叫的设定区域。
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图3.2-19

（2）设定呼出的程序编号和字符串如：“N G01”


（3）按下[image: image174.jpg]NeUT
CALe





键，指定字符串的呼叫从指定程序的开关开始。程序从包含已找到字符串的单节起显示。光标显示在呼叫字符串的开关。呼叫正确完成后，设定区域的显示会消失，数据呼叫的菜单显示由反拉拉扯扯恢复为正常。


（注1）指定的字符串无法找到时，会显示“无该字符串”的信息。
（注2）字符串的指定最多为11个文字。
（注3）当呼叫指定的字符串时，不仅相同的字符串被呼叫，而且带有此字符串的其它字符串，也可被呼叫。


3、顺序编号、单节编号的呼叫。
在设定区域指定呼出的程序编号、顺序编号和单节编号。
N（）中仅为数字时，成为顺序编号呼叫（如包括英文字母或记号则成为字符串呼叫）。如果呼叫的顺序编号已在画面显示的程序中，则可省略程序编号的指定。操作步骤如下：
  （1）按下菜单键“呼叫”显示“呼叫”的设定区域。


（2）设定想呼出的程序编号、顺序编号和单节编号。如：O（）N（6）－（）
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（3）按下[image: image176.jpg]NeUT
CALe





键，从所指定程序的开关将该N编号找出。程序显示在包含已找到N编号的单节开头。但对于已在画面显示的程序，将从显示部分开始呼叫N编号。光标显示在该单节的开关，呼叫正确完成后，设定区域显示消失，呼叫菜单人反白恢复为正常。


（注1）指定N无法找到时，会显示“无该NB”的信息。
（注2）指定的程序无法找到时，会显示“无该程序”的信息。
（注3）顺序编号的指定最多为5位数。


新程序的登录和形成
用于准备新的加工程序，选择“程序”的菜单，首先决定加工程序的编号，将编号登录。然后用按键直接输入程序，在画面上形成加工程序。
（1）按菜单键“程序”，显示“程序”设定区域。
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（2）设定新登录的程序编号。必要时，可同时设定注解。例：O（18）。
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（3）按下[image: image179.jpg]NeUT
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键，程序编号与注解被公正登录在记忆内，并显示在画面上。此时仅有1个文字“%”作为数据自动登录在记忆内，画面如下图所示：
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（4）用按键依次输入加工程序，各按键的操作与一般程序的编辑操作完全相同。
（注1）用本功能将程序登录于记忆内，以后编辑此程序时与其它程序相同，可用“呼叫”操作将其呼出。
（注2）为程序做注解时，可输入“空格键”，但当程序登录在记忆内后，此空白变成无效。 


位置显示 


相对值 


按下功能选择键[image: image181.jpg]



，显示下列菜单： 
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图3.2-24

在相对值画面上，可进行如下操作：
1）CRT画面的完全清除。
2）原始设定。各轴目前的相对值的数据可设定为0。
3）手动数值指令。M.S.T等的辅助功能输出可通过CRT画面设定。 


1、相对值显示的计数归零、原点归零
计数归零
只设定相对值显示为0，绝对值数据不变。
原点归零
将相对值显示和绝对值数据都设定为0。其等同于G92　X0　Y0　Z0；
[image: image183.jpg]NeUT
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键具备计数归零（标准使用）功能。
[image: image184.jpg]



键具备原点归零（设定零）功能。
注意：也会将G54工件坐标归零。
（1）按下地址键[image: image185.png]



。按键对应的地址显示为反白。 


（2）按下[image: image186.jpg]NeUT
CALe





键（计数归零）或按下[image: image187.jpg]



键（原点归零）。
X轴位置的数据设定为0，下一个轴的名称会反白显示。重复按下键　或键，可将其它轴的位置数据清除为0。最终轴清除为0后，反白显示消失。在中途按下轴的地址键，则选定轴的地址会反白显示。 


2、手动数值指令（S，T，M指令）
主轴功能S、刀具功能T、辅助功能M的指令，可以简单地在CRT画面上操作。也就是说，可通过键入S，T，和M来执行这些指令，其效果与通过程序来指定这些指令相同。
（1）进行手动数值指令的条件
不在M，S，T指令的顺序处理中。例如，　自动起动中或自动休止中，只要满足上述条件，则可用手动数值指令。
（2）手动数值指令的操作步骤
1）选择位置显示的“相对值”的菜单画面。
2）按下指令对应的地址键，对应的指令值显示区域反白显示，成为手动数值指令输入状态。主轴功能键为S，刀具功能键为T，辅助功能键为M。
3）将所要指令的数值用按键输入。
4）按下[image: image188.jpg]NeUT
CALe





键。 


坐标值 


按下菜单键“坐标值”，显示坐标值画面。
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图3.2-25

指令值 


按下菜单键“指令值”，显示指令值的画面。
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图3.2-26

呼叫 


按下菜单键“呼叫”时，显示程序呼叫画面。
在呼叫画面，可以从记忆登录的加工程序中，将自动运转所无原则的程序编号、顺序编号、单节编号呼出。 
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图3.2-27

记忆呼叫
加工前将程序从记忆所登录的加工程序中呼出。
设定所呼出的程序编号、顺序编号及单节编号，将纸带呼叫的设定区域设定为0。电源接通时的初期状态为记忆呼叫。
（1）设定所呼出的程序编号、顺序编号及单节编号。例：要呼出O1N20单节时O（1）N（20）－（）纸带（0） 
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图3.2-28

（2）按下[image: image193.jpg]NS





键，开始呼叫，找到指定的程序编号、顺序编号及单节编号时，会显示呼叫完毕的信息。画面最上端的O，N处显示找到的编号，在加工程序的显示区域，显示所找到的单节数据。 


刀具补偿（M系） 


按下功能选择键[image: image194.jpg]TooL
PRI




，将显示下列菜单。
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图3.2-29

注意：自动运转（或单节停止）期间，如要改变刀具补偿或坐标系统补偿，则新的补偿值将从下一单节或多节以后有效。 


刀具补偿 


当按下菜单键“补偿”，显示刀具补偿画面。
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图3.2-30

（1）刀具补偿记忆（种类1）
形状补偿记忆与磨耗补偿记忆没有区别，设定形状补偿的总量。补偿数据中刀具长度和刀具半径补偿是共享的。
（2）刀具补偿记忆（种类2）
分别设定形状补偿量和磨耗补偿量。形状补偿量分成长寸法和径寸法。对于补偿数据，长寸法数据用于刀具长度补偿，径寸法数据用于刀具半径补偿。 


刀具补偿数据的设定 


（1）种类1
设定刀具补偿数据时，在＃（）中设定补偿记忆号码，在数据（）中设定补偿数据，然后按下[image: image197.jpg]NeUT
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键。
（2）种类2
设定刀具补偿数据时，在＃（）中设定补偿记忆号码，在设定区域中相对于长寸法、长磨耗、径寸法和径磨耗中设定的补偿数据，然后按下[image: image198.jpg]NeUT
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键。
（3）在补偿记忆号码和刀具补偿数据设定后，如果按下[image: image199.jpg]NeUT
CALe





键，设定的补偿数据就显示在补偿记忆号码位置，设定部＃（）中的补偿记忆号码增1，并且数据（）中内容消失。这时光标移到同一设定区域的右端。
（4）如果刀具补偿数据被设定，但补偿记忆号码没有包含在显示的补偿记忆号码中时，第1次按下[image: image200.jpg]NeUT
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键时，画面切换到建立补偿记忆号码对应的画面。当再次按下[image: image201.jpg]NeUT
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键时，设定的刀具补偿数据显在补偿记忆号码位置。
（5）通过连续按[image: image202.jpg]



键或[image: image203.jpg]



键，显示在＃（）中的补偿记忆号码可以连续增加1或减少1。
（6）为了设定增量值模式，在＃（）中输入1然后按[image: image204.jpg]NeUT
CALe





键。
在增量值模式中，设定数据将加到显示区域的数据中。为取消增量值模式，在＃（）中输入a，然后按下[image: image205.jpg]NeUT
CALe





键，就变为绝对值模式。 


刀具补偿数据的清除 


在显示画面上清除
在一个画面上显示20组刀具补偿数据。清除所有显示的补偿数据时，按下[image: image206.jpg]ST





键，然后再按下[image: image207.jpg]



键和[image: image208.jpg]NeUT
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键 


刀具补偿数据的设定模式（绝对值/增量值） 


（1）模式选择法
绝对值设定
改变为绝对值设定模式，方法如下：
在＃（）中输入A，然后按[image: image209.jpg]NeUT
CALe





键。＃（A）数据（）
增量值设定
改变为增量值设定模式，方法如下：
在＃（）中输入“I”然后按[image: image210.jpg]NeUT
CALe





键。＃（I）数据（） 


刀具登录 


当按下菜单键“登录”，显示刀具登录画面。 
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图3.2-31

功能概要
使用刀具可登录在刀库座中。
当刀具选择指令或刀具更换指令改变刀具库座和刀具号码时，显示新刀具号码。
可在设定区域辅助（）中设定任何数据，并由用户PLC执行顺序处理。
刀具可登录在显示于画面上方的主轴刀、预备刀1至预备刀3和索引区。显示名称和显示数目可以改变。
尽管登录的刀具数因规格不同而不同，但最多可登录80把刀具（刀具号码最多4位）。
用手动数值指令可进行刀具选择和刀架上刀具的更换。 


刀具库中刀具的登录 


在MG（）中设定1，刀具（）中设1234，D（）中设. 
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图3.2-32

（2）按下[image: image213.jpg]NeUT
CALe





键。刀具号码和D中的数据显示在规定的刀具库号码区域。设定区域MG（）中的刀库号码增加1，其它括号中的数据消失。如果设定的刀库号码不包括在数据显示区域列出的刀库号码中，当第1次按下[image: image214.jpg]NeUT
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键，画面切换到相应的建立刀库号码的画面。当再次按下[image: image215.jpg]NeUT
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键时，显示设定在数据区域中的数据。 


刀具登录数据的清除 


（1）在MG（）中设定CL。
（2）按下[image: image216.jpg]NeUT
CALe





键，在主轴刀、预备刀1至预备刀3、索引区和MG1到MGn中的所有数据都被清除。 


刀具寿命管理 


当按下菜单键“寿命”时，显示刀具寿命画面。
刀具寿命画面由主轴刀、预备刀、组号一览表画面和刀具寿命数据画面组成。 


功能概要
（1）刀具寿命管理1
程序操作时刀具的使用时间或使用次数被累加并监视刀具使用状态。
（2）刀具寿命管理2
刀具寿命管理2将备用刀具选择功能加到刀具寿命管理1上，在程序操作的刀具指令中选择备用刀具。所选用的刀具执行刀具直径补偿。 


用户参数 


按下功能选择键[image: image217.jpg]TooL
PRI




，在显示菜单中按“菜单”键来显示参数菜单。如下图： 
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图3.2-33

工件坐标 


按下菜单键“工件”，显示工件坐标补偿的画面，可设定或显示各轴工件坐标系补偿数据。
工件坐标系补偿数据的设定
（1）在＃（）中输入工件坐标系对应的编号，数据（）中输入补偿数据，按下[image: image219.jpg]NeUT
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键可以设定工件坐标系补偿数据。
（2）用此方法定义的工件坐标系补偿数据就显示在工件坐标系的位置上，在＃（）中的数目就变为下一个设定值，在数据（）中的数据消失。
（3）＃（）内所表示的编号可通过[image: image220.jpg]



　[image: image221.jpg]



键实现±1逐次增减。
（4）在＃（）中输入“I”并按[image: image222.jpg]NeUT
CALe





键，设定模式为增量模式。在增量模式下输入的数据被加到设定区的数据上。在＃（）中输入A并按[image: image223.jpg]NeUT
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键，取消增量模式，恢复成绝对模式。
外部工件坐标系补偿数据的设定
通过用外部的接触探针等测量坐标系的偏差，从G54～G59为止的全部工件坐标系能被补偿。
外部工件坐标系数据可通过两种方法设定，直接将外部数据输入外部补偿（EXT）或在设定区用手动操作（EXT）将其输入。设定方法与工件坐标系补偿的设定相同。 


第四章EZMotion-NC E60 铣床编程

4.1 坐标系和控制轴

坐标系和控制轴  

      


标准规格的控制轴数为3轴，各加工方向的指定及其相对应的文字坐标术语如下所示：
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                                 图4.1－1

基本机械坐标系、工件坐标系及局部坐标系 


基本机械坐标系是机械上固定的坐标系。工件坐标系是程式作成时使用的坐标系，以工件上的基准点设定为坐标原点的坐标系。局部坐标系是在工件坐标系上作成的坐标系，以便与部分加工程式的作成
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图4.1－2

机械原点与第2、第3、第4参考原点机械原点是基本机械坐标系的基准点，参考原点是复归时机械上固定的点。第2、第3、第4参考原点是从基本机械坐标系的原点起，用参数设定的坐标值的位置点。
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                                             图4.1－3


基本机械坐标系
（1）机能及目的
 基本机械坐标系为机械上固定位置（刀具交换位置、行程极限位置等）的坐标系。
G53指令及坐标指令指定时，刀具向基本机械坐标系上的指令位置移动。


（2）指令格式 


本机械坐标系选择（G90）G53 Xx Yy Zz αα；（α表示附加轴）


（3）详细说明


1) 基本机械坐标系在电源投入后，以自动或手动参考原点复归。决定的参考原点为基准，自动地建立起坐标系。
  2) 基本机械坐标系不会因G92指定而必变。
  3) G53指令仅在指定的单节有效。
  4) G53指令在增量值指令G91时，以选择中的坐标系的增量值移动。
  5) 即使G53指令指定时，指令轴的刀具径补正量不取消。
  6) 第1参考原点的坐标值是以基本机械坐标系的零点（原点）起到参考原点归位置的距离。
  7) 所有G53命令均以快速进给方式移动。
  8) 当G53命令和G28（零点复归）命令被指定在同一单节时，后续的命令有效。
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图4.1－4

4.2 G 代码命令


4.2.1 G 代码组及其含义


 “模态代码” 和 “一般” 代码
“形式代码” 的功能在它被执行后会继续维持，而 “一般代码” 仅仅在收到该命令时起作用。定义移动的代码通常是“模态代码”，像直线、圆弧和循环代码。反之，像原点返回代码就叫“一般代码”。
每一个代码都归属其各自的代码组。在“模态代码”里，当前的代码会被加载的同组代码替换。 

		G代码

		组别

		         解释

		G代码

		组别

		         解释



		※G00

		01

		位置定位 (快速进给)

		G55

		12

		工件坐标系2选择



		*G01

		

		直线补间

		G56

		

		工件坐标系3选择



		G02

		

		顺时针切圆弧(CW)

		G57

		

		工件坐标系4选择



		G03

		

		逆时针切圆弧(CCW)

		G58

		

		工件坐标系5选择



		G04

		00

		暂停

		G59

		

		工件坐标系6选择



		G05

		

		高速加工模式

		G60

		00

		单方向位置定位



		G09

		

		正确停止检查

		G61

		13

		工确停止检查模式



		G10

		

		程式参数输入/补正输入

		G62

		

		自动转角进给率调整



		G11

		

		程式参数输入取消

		G63

		

		攻牙模式



		G12

		

		圆切削CW

		*G64

		

		切削模式



		G13

		

		圆切削CCW

		G73

		09

		固定循环（步进循环）



		*G17

		02

		平面选择X－Y

		G74

		

		固定循环（反向攻牙）



		※G18

		

		平面选择Z－X

		G76

		

		固定循环（精镗孔）



		G19

		

		平面选择Y－Z

		*G80

		

		固定循环取消



		※G20

		06

		英制指令

		G81

		

		固定循环（钻孔/铅孔）



		G21

		

		公制指令

		G82

		

		固定循环（钻孔/计数式镗孔）



		G27

		00

		参考原点检查

		G83

		

		固定循环（深钻孔）



		G28

		

		参考原点复归

		G84

		

		固定循环（攻牙）



		G29

		

		开始点复归

		G85

		

		固定循环（镗孔）



		G30

		

		第2～4参考原点复归

		G86

		

		固定循环（镗孔）



		G31

		

		跳跃机能

		G87

		

		固定循环（反镗孔）



		G33

		01

		螺纹切削

		G88

		

		固定循环（镗孔）



		G37

		00

		自动工具长测定

		G89

		

		固定循环（镗孔）



		G38

		

		刀具径补正向量指定

		*G90

		03

		绝对值指令



		G39

		

		刀具径补正转角圆弧补正

		*G91

		

		增量值指令



		*G40

		07

		刀具径补正取消

		G92

		00

		机械坐标系设定



		G41

		

		刀具径补正左

		G93

		05

		逆时针进给



		G42

		

		刀具径补正右

		*G94

		

		非同期切削（每分钟进给）



		G43

		08

		刀具长补正量（＋）

		*G95

		

		同期切削（每回钻进给）



		G44

		

		刀具长补正量（－）

		*G96

		17

		周速一定控制有效



		*G49

		

		工具长补正量取消

		*G97

		

		周速一定控制无效



		G52

		00

		局部坐标系设定

		*G98

		10

		固定循环起始点复归



		G53

		

		机械坐标系选择

		G99

		

		固定循环R点复归



		*G54

		12

		工件坐标系1选择

		　

		　

		　





注意:
在G之后没有接续数值指令中，在运转时将变成G00的动作。
（注1）印有“*”记号表示初期状态应选择的指令码或被选择的指令码。印有“※”记号表示初期状态依参数所选定指令码或被选择的指令码。
（注2）同一单节指定2个以上的G指令时，最后的G指令有效.

4.2.2 代码解释


G00位置定位 (快速进给)
1. 格式 
G00 X_ Y_ Z_α＿；（α为附加轴）
依当时的G90或G91的状态而为绝对值或增量值表示。
2. 机能及目的
此一指令伴随坐标语，以现在点做为始点，坐标语指令值为终点，以直线或非直线路径作位置定位。
3. 详细说明
（1）一旦此指令指定时，此G00模式改变其它的G机能，直到G01，G02或G03指令指定为止，G00模式保持有效。G00模式有效时，其后的G00指令只需指定坐标语即可。
（2）在G00模式，刀具总是在单节的始点被加速，终点被减速。当到位状态确定后行一单节，到位与否的宽度由参数设定。
（3）09组的G机能（G72～G89）依G00指令出现而变成取消状态（G80）。
（4）刀具的路径为直线或非直线依参数的选择而定，但是定位时间不改变。
a　直线路径：与直线补间（G01）方式相同，速度受各轴快速进给速度的限制。
b　非直线路径：各轴独立，以最大速度移动定位。
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4. 举例
G91 G00 X－270000 Y300000 Z150000；

xG01 直线补间

1. 格式 
G01 X_ Y_ Z_F_
按当时的G90或G91的状态，而为绝对值或增量值坐标。F为表示速度资料的数值。 


2.机能目的

此一指令伴随坐标语及速度指令，刀具人现在点起，坐标指定的终点止，以位址F所指定的速度移动。F指定的速度，通常为恨具中心进行方向的线速度。


3.详细说明
一旦此指令指定时，它将保持到01组中的其它G指令（G00，G02，G03，G33）被指定时，支委会改变G01的模式，因此，如果下一个指令还是G01，而且进给速度也相同，那么只需指定坐标语即可。
如果在第一次出现G01指令的各式段中没有给F指令，则产生各式错误“P62”。旋转轴的进给速度以度/min（小数点定位单位）。（F300＝300度/min）09组的G机能（G72～G89）按G00指令出现而变成取消状态（G80）

4. 举例
P1→P2→P3→P4→P1以进给速度300mm/min切削。但是，P0→P1为刀具的快速定位。
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G90 G00 X20000 Y20000；           P0→P1 
       G01 X20000 Y30000 F300       P1→P2 
       X30000 ；                    P2→P3 
       X－20000 Y–30000；          P3→P4 
       X－30000 ；                  P4→P1

G02/G03 G17/G18/G19  螺旋补间 (G02/G03, G17/G18/G19)

1.功能及目的
依据G02/G03之圆弧补间指令以及平面选择G指令（G17，G18，G19），在选择平面内，可以一边做圆弧补间，一边做第3轴的直线补间。一般而言，螺旋补间的速度被指定为包含第3轴补间成分的切线速度F，如图中的上图所示　无论如何，当圆弧平面成分的速度指定时，其被指定在圆弧平面切线速度F，就如图中的上图所示。NC会自动计算螺旋补间的切线速度F，所以在圆弧平面上的切线速度就是F。 
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2. 格式 
圆弧在 XY 面上
G17 G02 ( G03 ) G90 ( G91 ) X_ Y_ F_;
或
G17 G02 ( G03 ) G90 ( G91 ) I_ J_ F_;
或
G17 G02 ( G03 ) G90 ( G91 ) R_ F_;


圆弧在 XZ 面上
G18 G02 ( G03 ) G90 ( G91 ) X_ Z_ F_;
或
G18 G02 ( G03 ) G90 ( G91 ) I_ K_ F_;
或
G18 G02 ( G03 ) G90 ( G91 ) R_ F_;


圆弧在 YZ 面上
G19 G02 ( G03 ) G90 ( G91 ) Y_ Z_ F_;
或
G19 G02 ( G03 ) G90 ( G91 ) J_ K_ F_;
或
G19 G02 ( G03 ) G90 ( G91 ) R_ F_;


圆弧所在的平面用G17, G18 和G19命令来指定。但是，只要已经在先前的程序块里定义了这些命令，也能够省略。圆弧的回转方向像下图表示那样，由 G02/G03来指定。在圆弧回转方向指定后，指派切削终点坐标。 G90 是指定在绝对坐标方式下使用此命令；而 G91 是在指定在增量坐标方式下使用此命令。另外，如果G90/G91已经在先前程序块里给出过，可以省略。圆弧的终点用包含在命令施加的平面里的两个轴的坐标值指定 ( 例如，在 XY平面里，G17用 X, Y 坐标值 ) 。 终点坐标能够像 G00 和 G01 命令一样地设置。圆弧中心的位置或者其半径应当在设定圆弧终点之后设置。圆弧中心设置为从圆弧起点的相对距离，并且对应于 X，Y 和Z 轴表示为 I, J 和 K。圆弧起点坐标值减去圆弧中心对应的坐标值得到的结果对应分配给 I、J、K。

3. 举例
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圆弧起点的 X 坐标值 ------------ 30.
圆弧中心的 X 坐标值 ------------ 10.
因此，“I” 就是 20. (10 - 30 = 20)
圆弧起点的 Y 坐标值 ------------ 10.
圆弧中心的 Y 坐标值 ------------ 5.
因此，“J” 就是 5. (10 – 5 = 5)

结果，这个情况下圆弧命令如下所列：
G17 G03 G90 X5. Y25. I-20. J-5.;
或者，
G17 G03 G91 X-25. Y15. I-20. J-5.;

因为圆弧半径通常是已给了的，也能够用圆弧半径给命令赋值。

在已给的例子里，圆弧半径是 20.616。因此，该命令能够如下表示：
G17 G03 G90 X5. Y25. R20.616.;
或者，
G17 G03 G91 X-25. Y15. R20.616;

注意 1) 把圆弧中心设置为 “I”, “J” 和 “K”时，必须设置为圆弧起点到圆弧中心的增量值 (增量命令).
  注意 2) 命令里的“I0”, “J0” 和 “K0” 可以省略。偏移值指定要求。

G09  正确停止检查 (G09)

1.机能及目的
刀具的进给速度急促变化时防止机械的振动，以及转角切削时防止圆角的发生，机械减速停止，到位状态确信后，次一单节的指令才开始执行。能达到这些目的机能为正确停止横坐标机能。
2. 格式 
G09；
3. 举例
N001　G09　G01　X100.000　F150；　　　　　减速停止，到位状态确认后，次单节才开始执行。
N002 　　　　　　　Y100.000；

[image: image232.png]609 ISR

SEeRG0sIE S HHIER
SRG0SHE SIRAAIER






                                    图4.2－5


G10刀具补正资料程式输入（G10）

1.机能及目的
刀具补正量及工件坐标补正量可用G10指令设定或变更。绝对值（G90）模式时，指令补正量成为刀具的新补正量；增量值（G91）模式时， 现在刀具的补正量加上指令补正量成为刀具的新祉正量


2.格式
工件补正输入
G90 G10 L2 P_X＿_Y＿_Z＿； 
G91 
G91模式时，补正量为增量值，程式执行时，补正量累绩加算。所以，在G10指令前的G90或

G91模式需注意。 
P︰0 外部工件坐标；
     1 G54 
     2 G55 
     3 G56 
     4 G57 
     5 G58 
     6 G59 
P为0~6以外之数字时，P之值视为1。当P省略时，视为现在选择中的工件坐标补正量输入。


刀具補正輸入 
• 刀具补正记忆1的场合格式
G10 L10 P_R_；
P︰补正号 
R︰补正量
• 刀具补正记忆2的场合格式

G10 L10 P_R_； 长补正开关补正 
G10 L11 P_R_； 长补正磨耗补正
G10 L12 P_R_； 径形状补正
G10 L13 P_R_； 径磨耗补正 
工件坐标系统补正输入（工件坐标系统补正组数追加时）格式
G90 G10 L20 Pn X＿ Y＿ Z＿α＿； (α为附加轴)
G91 
n=1~48 
n=1~48 以外或P 指令省略时，视为现在选择中的工件坐标补正输入。

G12/G13圆切削（G12/G13）

1.机能及目的
圆切削就是刀具由圆的中心出发作内圆切削，描绘全圆中心的一连串切削动作。


2.格式 
G12 (G13) I＿ D＿F＿；
圆切削的旋转方向有G12，G13如以下的区别。

G12：顺时针方向（CW）
G13：反时针方向（CCW）
I：圆的半径（增量值），符号忽略
D：补正号码（补正号码和补正资料不显示在设定显示装置上）


3.详细说明
没有补正号码“D”或不正确的补正号码时，程式异警出现。
“半径I－补正量”是0或负值时，程式异警圆半径错误出现。
补正量的符号，＋表示缩小，－表示放大。
圆切削由G17，G18，G19选择目前的平面执行。
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G20/G21英制与公制指令的切换（G20/G21）

1.机能及目的
按G指令指定，英制及公制指令的切换可以变更。


2.格式 
G20； 英制指令 
G21； 公制指令 


3.详细说明
G20，G21的切换仅对直线轴有意义，对于旋转轴无意义。G20，G21仅对指令单位进行切换，输入单位不予切换。也就是说，在起始英制处于开关（OFF）时，即使是将加工程序的指令单位以G20切换成英制单位，刀具补正量等待各设定单位仍然保持公制单位不变，就对设定值予以注意。

G28/G29参考原点复归（G28/G29）

1.机能及目的
G28指令指定时，以G0速度定位至指令轴位置以后，各轴以快速进给速度做第1参考点复归。
G29指令时，各轴以快速进给速度到达G28或G30的中间点以后，以G0速度定位至指令指置。
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2.格式
G28 X_ Y_ Z_ α_；（α= 附加轴）[自动参考点复归] 
G29 X_ Y_ Z_ α_；（α= 附加轴）[开始位置复归]

G30第2，第3，第4参考原点复归（G30）

1.机能及目的
G30　P2（P3，P4）指令的指定，第2，第3或第4参考原点位置的复归可以执行。
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2.格式 
G30 P2 (P3, P4) X＿ Y＿ Z＿ α＿;（α為附加軸。）


3.详细说明 
第2、第3或第4参考原点的复归以P2、P3或P4指定，P指定或P0、P1、P5以上的时忽略皆以第2参考原点复归执行。
第2、第3或第4参考原点的复归与第1参考原点复归情形一样，经同G30指定的中间点以后，复归至第2、第3或第4参考点的位置。
第2、第3或第4参考点位置坐标是机械囿的位置，可以在设定显示装置上确认。
第2、第3或第4参考原点复归后，G29指令执行时，G29复归点位置是最后执行参考原点复归的中间点位置。

G33英制螺纹切削（G33）

1.概要
在G33指令中，若指定1英寸相当的牙数，刀具的进给控制可与主轴转速同步，等道程的直线螺纹切削及锥状螺纹切削等可以加工。


2.格式
G33 Z ＿ E ＿ Q ＿；
Z：螺纹长轴方向的位址 (X, Y, Z) 及螺纹长。 
E：长轴（移动量最多的轴）方向，1 英吋中含有的牙数（小数点指令亦可）。 
Q：螺纹切削开始角度 (0~360°)。 


3.详细说明 
1英寸相当的牙数为长轴方向的牙数指定。
E码亦用于精密道程长的指定，牙数的指定或精密道程长的指定，可按参数选择
E 的指令值，在道程换算时需在道程值的范围內。

G40/G41/G42  刀具径补正 (G40/G41/G42)


1.格式 

2.G41 X_ Y_;
G42 X_ Y_; 


当处理工件 (“A”) 时，就像下图所示，刀具路径 (“B”) 是基本路径，与工件 (“A”)的距离至少为该刀具直径的一半。此处，路径 “B” 叫做由 A 经 R 补偿的路径。因此，刀具直径偏置功能自动地由编程给出的路径 A以及由分开设置的刀具偏置值，计算出补偿了的路径B。就是说，用户能够根据工件形状编制加工程序，同时不必考虑刀具直径。 因此，在真正切削之前把刀具直径指派为刀具偏置值；用户能够获得精确的切削结果，就是因为系统本身计算了精确的补偿了的路径。
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在编程时用户只要插入偏置向量的方向 (举例说， G41：左侧， G42： 右侧)和偏置内存地址 (例如， D2： 在“D” 后面是从 01 到 32的两位数字)。所以用户只要输入偏移内存号码 D (根据 MDI)，只不
过是由精确计算刀具直径得出的半径。
2. 偏置功能
G40: 取消刀具直径偏置
G41: 偏置在刀具行进方向的左侧
G42: 偏置在刀具行进方向的右侧

G43，G44/G49  刀具长补正/取消 (G43，G44/G49)

1.机能及目的

依据这些指令，各轴移动指令的终点位置，可依设定的补正量做补正。所以，程式作成时假想

刀具长的值与实际的值，可以用补正量方式设定，以提高程式的通用性。
2.格式 
刀具长补正＋
G43 Z_ H_； 刀具长补正＋起点 
G40 Z_；       刀具长补正取消

刀具长补正-
G44 Z＿ H＿； 刀具长补正－起点
G49 Z_；         刀具长补正取消 


详细说明
在设置偏置的长度时，使用正/负号。如果改变了 (+/-) 符号， G43 和 G44 在执行时会反向操作。因此，该命令有各种不同的表达方式。

举例说：

首先，遵循下列步骤度量刀具长度。
1.把工件放在工作台面上。
2.调整基准刀具轴线，使它接近工件表面上。 
3.更换上要度量的刀具；把该刀具的前端调整到工件表面上。 
4.此时 Z 轴的相对坐标系的坐标作为刀具偏置值输入内存。
通过这么操作，如果刀具短于基准刀具时偏置值被设置为负值；如果长于基准刀具则为正值。因此，在编程时仅有 G43 命令允许您做刀具长度偏置。


3. 举例
G00 ZO; 
G00 G43 Z0 H01; 
G00 G43 Z0 H03;
或者 
G00 G44 Z0 H02; 
或者
G00 G44 Z0 H02;
G43, G44 或 G49 命令一旦被发出，它们的功效会保持着，因为它们是 “模态命令”。因此， G43 或 G44 命令在程序里紧跟在刀具更换之后一旦被发出；那么 G49 命令可能在该刀具作业结束，更换刀具之前发出。

注意 1) 在用 G43 (G44) H 或者用 G 49 命令的指派来省略 Z 轴移动命令时，, 偏置操作就会像 G00 G91 Z0 命令指派的那样执行。也就是说，用户应当时常小心谨慎，因为它就像有刀具长度偏置值那样移动。
注意 2) 用户除了能够用 G49 命令来取消刀具长度补偿，还能够用偏置号码 H0 的设置(G43/G44 H0) 来获得同样效果。
注意 3) 若在刀具长度补偿期间修改偏置号码，先前设置的偏置值会被新近赋予的偏置值替换。

标系就被取消。以上命令也能够用于取消局部坐标系。

注意 (1) 当用户执行手动原点返回时，局部坐标系执行原点返回的轴的原点与工件坐标系就等同了。
也就是说，这个操作与 [G52a0;] 命令一样 (a: 是执行原点返回进程的那个轴)。
注意 (2) 即便已经设置了局部坐标，工件坐标系或者机床坐标系不会被改变。
注意 (3) 工件坐标系是用 G92 命令设置的。如果各个坐标值未设置， 局部坐标系里未给坐标值的轴将被设置成先前各轴一样的值。
注意 (4) 在刀具直径偏置方式下，用 G52 命令来暂时取消该偏置功能。 
注意 (5) 当移动命令紧跟在 G52 程序块功能之后发出时，通常必须采用绝对命令。

G52局部坐标系设定（G52）

1.机能及目的
在G54~G59 的各工件坐标系上可以用G52指令，指定局部坐标系的程式原点。G52指令可以取代G92指令，用来指定加工程式的原点与工件终点的偏移量。


2.格式
G54 (G54~G59) G52 X＿ Y＿ Z＿ ; 


3.详细说明
G52指令指定后在次一G52指令指定前保持有效。且G52指令指定时不产生移动。G52指令可以不改变工件坐标系(G54~G59) 而可以任意再设定加工的坐标系。
电源投入后，参考原点复归及挡块式手动原点复归时局部坐标系被取消。
(G54~G59) G52X 0 Y 0 Z 0；可取消局部坐标系。
绝对值模式（G90）时的坐标指令会向局部坐标系的位置移动。

G53  基本机械坐标系 (G53) 

1. 格式 
( G90 ) G53 X_ Y_ Z_;
2. 功能
基本机械坐标系为机械上固定位置（刀具交换位置、行程极限位置等）的坐标系。
G53指令及坐标指令指定时，刀具向基本机械坐标系上的指令位置移动。
3.详细说明
基本机械坐标系在电源投入后，以自动或手动参考原点复归。决定的参考原点为基准，自动地建立起坐标系。
基本机械坐标系不会因G92指定而改变。
G53指令仅在指定的单节有效。
1. 格式 
( G90 ) G53 X_ Y_ Z_;
2. 功能
基本机械坐标系为机械上固定位置（刀具交换位置、行程极限位置等）的坐标系。
G53指令及坐标指令指定时，刀具向基本机械坐标系上的指令位置移动。
3.详细说明
基本机械坐标系在电源投入后，以自动或手动参考原点复归。决定的参考原点为基准，自动地建立起坐标系。
基本机械坐标系不会因G92指定而改变。
G53指令仅在指定的单节有效。
G53指令在增量值指令（G91）时，以选择中的坐标系的增量值移动。
即使G53指令指定时，指令轴的刀具径补正量不取消。
第1参考原点的坐标值是以基本机械坐标系的零点（原点）起到参考原点复归位置的距离。
所有G53命令均以快速进给方式移动。
当G53命令和G28（零点复归）命令被指定在同一单节时，后续的命令有效。 


[image: image237.png]





图4.2－10

G54-G59  工件坐标系 设定和工件坐标系补正(G54-G59)

1. 格式 
工件坐标系选择 (G54〜G59) 
(G90) G54 X＿ Y＿ Z＿; 


工件坐标系设定 
(G54) G92 X＿ Y＿ Z＿;


2.机能目的
工件坐标是以加工工件的斟点做为原点，便于加工程式作成的坐标系。
本指令的使用，可以移动工件坐标系的位置。工件坐标系于程式作成时可有6种(G54~G59)

对于可以本指令所选择的现在的工件坐标系，刀具的现在位置变成以现在工件坐标系的指令坐标值重新设定。（刀具的现在位置含刀具径，刀具长。）
本指令的使用，刀具的现在位置变成以假想机械坐标系的指令坐标值的设定。（刀具的现在位置含刀具径、刀具长。）(G54, G92)


3. 功能
G54〜G59 指令即使有工件坐标系的切换时，指令轴的刀具径的补正量亦不取消。
电源投入时，G54坐标系被选择。
G54〜G59 指令是持续模式指令。
G92指令的指定使坐标系移动。
工件坐标补正量的设定量是以基本机械坐标系零点起的距离表示。
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图4.2－11

G54（工件坐标系）的模式时，以G92指令可以设定新工件坐标系。同时其它的工件坐标2~6 （G55~G59）也与工件坐标系平行移动，从而设定新的工件坐标系2~6。
新的工件参考点（原点）起，仅以工件坐标系补正量的移动位置构成假想机械坐标系。
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G63攻牙模式（G63）

1.机能及目的
G63指令可使NC系统建立最适合攻牙的控制模式说明如下：
切削百分率固定为100%。
单节间的减速指令无效。
进给保持无效。
单节停止无效。
攻牙模式的信号输出。G63模式可用正确停止检查（G61），自动转角百分率调整。（G62）或切削模式（G64）取消。


2.格式
G63；

G64切削模式（G64）

1.机能及目的
G64指令使用时，NC以平滑的切削面的切削模式加工此一模式在正确停止横坐标模式（G61）及逆向切削进给单节间不作减速停止，而是连续的执行次一单节。G64指令可用正确停止横坐标模式（G61），自动转角百分率调整（G62）或攻牙模式（G63）取消。


2.格式
G64；

固定循环

标准固定循环；G80~G89, G73, G74, G76 


1.机能及目的
位置定位及钻孔和攻牙等的加工程式可以仅用1个单节的指令，按照一定的加工顺序执行的机能，称做固定循环。循环的加工顺序及机能一览表如下所示。另外，依据标准固定循环的编辑，使用者本身可以变更固定循环的加工顺序及登录，也可以自己把编辑的固定循环程式输入NC系统中。固定循环机能一览表如下表所示。


		G码

		钻孔开始方向（－Z方向）

		在孔底的动作

		旋转动作（＋Z方向）

		用途



		

		

		暂停

		主轴

		

		



		G73

		间歇进给

		有

		－

		快速进给

		步进循环



		G74

		切削进给

		有

		正转

		切削进给

		反向攻牙循环



		G76

		切削进给

		－

		定位主轴停止

		快速进给

		精镗孔循环



		G80

		－

		－

		－

		－

		取消



		G81

		切削进给

		－

		－

		快速进给

		钻孔嵌镗孔循环



		G82

		切削进给

		有

		－

		快速进给

		钻孔计数式镗孔循环



		G83

		间歇进给

		－

		－

		快速进给

		钻深孔循环



		G84

		切削进给

		有

		反转

		切削进给

		攻牙循环



		G85

		切削进给

		－

		－

		切削进给

		镗孔循环



		G86

		切削进给

		有

		停止

		快速进给

		镗孔循环



		G87

		快速进给

		－

		正转

		切削进给

		反向镗孔循环



		G88

		切削进给

		有

		停止

		快速进给

		镗孔循环



		G89

		切削进给

		有

		－

		切削进给

		镗孔循环





2.格式
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图4.2-13

3.详细说明 
孔加工模式有钻孔、反镗孔、攻牙和镗孔固定循环模式，孔定位资料用于X和Y轴的定位，也加工资料是实际加工资料，同期选择是由G84或G74指令选择同期或非同期或非同期攻牙方式。孔位置资料及重复次数是非持续模式，孔加工资料是持续模式。
在固定循环中或固定循环同一单节中，M00，M01指定时，固定循环忽视M00，M01指令，在定位后M00，M01信号才输出。X，Y，Z，R中的任一人指定时，固定循环即可实施。
实际的动作可分为下列7种
•动作1：指示X，Y轴位置后以G00作位置定位。
•动作2：位置定位完了后（到达始点），若是G87指令时，M19的指令从控制装置向机械侧输入；M指令执行且完了信号送回控制装置时，次一动作开始执行。其次如单节停止开关为ON时，位置定位完了后，单节众停止。
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•动作3：到R点的定位，是以快速进给执行。
•动作4：孔加工是以切削进给执行。
•动作5：孔位置加工的动作，按固定循环的模式而异，有主轴停止（M05）、主轴反转（M04）、主轴正转（M03）、暂停、刀具位移等。
•动作6：退回R点的动作，按固定循环的模式而异，有切削进给及快速进给等模式。
•动作7：刀具快速进给回到起始点。但是，固定循环完了的动作为动作6或动作7，可按下列G指令作选择。
G98　　起始点基准复归
G99　　R点基准复归
G98/G99指令是持续模式指令，例如G98一旦指定后，直到G99指定为止，一直保持有效。
NC运转准备完了时的初始状态是G98模式。如果没有X，Y，Z或R指令，则孔加工资料忽略。


固定循环的位址及意义：


		位址

		位址的意义



		G

		固定循环顺序的选择(G80~G89, G73, G74, G76)



		X

		钻孔点位置（绝对值或增量值）的指定



		Y

		钻孔点位置（绝对值或增量值）的指定



		Z

		孔底部位置（绝对值或增量值）的指定



		P

		在孔底部位置时，暂停时间的指定（小数点以下忽略）



		Q

		G73, G83 中，每次的切入量，或G76, G87 中位移量的指定（增量值）



		R

		R点全置（绝对值或增量值）的指定



		F

		切削进给速度的指定



		L

		固定循环重复次数的指定0~9999





绝对值指令与增量值指令的不同处：
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G73  步进循环(G73)

1.格式 
G73 Xx1 Yy1 Zz1 Qq1 Rr1 Ff1 Pp1 ，Ii1，Jj1；
P : 暂停指定
2. 功能
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G74  反向攻牙(G74)

1.格式 

G74 Xx1 Yy1 Zz1 Rr1 Pp1 Rr2(or S1,S2) ,Ii1 ,Jj1;

P : 暂停指定

2. 功能
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当“r2”为1时，为同期攻牙模式，当“r2”为0时，为非同期攻牙模式。G74执行时，进给百分率调整无效，百分率调整自动地为100%。当暂时停止被按下快速进给时顺序③~⑥将无法立即停止，直到⑥执行完了后才停止，但如在①, ②, ⑨时，则立即暂停。单节停止运转时的停止位置为①, ②, ⑨指令完了时。G74及G84模式时，（攻牙中）的信号从NC输出。G74同步攻牙模式中M3, M4, M5 和S码不输出。
此机能是在同期攻牙时，主轴及攻牙伺服轴之间的加减速速模式可以有最大有3段的选择。使行主轴的实际加减速模式更加接近速度回踟时的加减速模式，在各档的加减模式可最大也可以设定至3段加减速。 

G76  精镗孔循环(G76)

1.格式 
G76 Xx1 Yy1 Zz1 Rr1 Iq1 Jq2 Ff1；
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2. 功能

单节停止运转时的停止位置为①, ②, ⑦指令完了时。本指令的使用，在加工面上不会有伤痕，强以作高精度的镗孔加工。（切削后的退回与刀尖相反方向位移动作）
位移量依位址I, J, K 如下的指定。 
G17时：I, J 
G18时：K, I 
G19时：J, K 
位移量以直线补间执行进给速度以F指定。

G 80  取消固定循环进程 (G80)

1. 格式 
G80;
2. 功能
这个命令取消固定循环方式，机床回到执行正常操作状态。孔的加工数据，包括 R 点， Z 点等等，都被取消；但是移动速率命令会继续有效。
(注) 要取消固定循环方式，用户除了发出G80 命令之外，还能够用 G 代码 01 组 (G00, G01, G02, G03 等等) 中的任意一个命令。

G 81  钻孔，铅孔(G81)

1.格式 
G81 Xx1 Yy1 Zz1 Rr1 Ff1，Ii1 ，Jj1；

2.功能
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G81 命令可用于一般的孔加工。

G 82  钻孔，计数式镗孔(G82)

1. 格式 
G82 Xx1 Yy1 Zz1 Rf1 Ff1 Pp1，Ii1 ，Jj1；
P : 暂停指定 


2. 功能
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G83  深孔钻循环(G83)

1.格式 
G83 Xx1 Yy1 Zz1 Rr1 Qq1 Ff1，Ii1，Jj1； 
Q ： 每次切削量的指定，通常以增量值来指定
  2. 功能
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G84  攻牙循环(G84)

1. 格式 
G84 Xx1 Yy1 Zz1 Rr1 Ff1 Pp1 Rr2 (或 S1，S2) ，Ii1，Jj1；
P_:暂停指定 


2. 功能
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当“r2”为1时，执行同期攻牙模式，当“r2”为0时执行非同期攻牙模式。G84执行时，进给百分率调整无效，百分率调整自动变为100%。空跑也无效。
G84执行中，自动运转暂停按钮按下时，若加工顺序为③到⑥时，运转不暂停，直到顺序⑥完了后才停止，加工顺序为①， ②，⑨的快速进给时，运转立即停止。单节停止运转时的停止位置为①， ②，⑨的指令完了时。G84模式时，（攻牙中）的信号从NC输出。
此机能是在同期攻牙时，主轴及攻牙伺服轴之间的加减速速模式可以有最大有3段的选择。使得主轴的实际加减速模式更加接近速度回路时的加减速模式，在各齿轮档的加减速模式可最大也可以设定至3段加减速。当攻牙至孔底后反转时，在反转的时，可以使用比主轴旋转速度更快的速度来快速反转，（例如：攻牙指令速度是2000转，而在攻牙反转时，可以4000转）在反转当中，主轴旋转速度将如同持续情报一样一直被保持住。

G85  镗孔循环(G85)

1.格式 
G85 Xx1 Yy1 Zz1 Rr1 Ff1，Ii1 ，Jj1；

2.功能
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G86  镗孔(G86)

1.格式 
G86 Xx1 Yy1 Zz1 Rr1 Ff1 Pp1；

 2.功能
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G87  反镗孔循环(G87)

1. 格式 
G86 Xx1 Yy1 Zz1 Rr1 Iq1 Jq2 Ff1； 
注：
请注意z1 及r1 的指定。（z1, r1 的符号相反）另外，无R点复归。 


2. 功能
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单节停止运转的停止位置为①④⑥ 的指令完了时。本指令的使用，在加工面上不会有伤痕，可以作高精度的镗孔。（至孔底为止的位置定位有切削后的退回动作，以刀尖相反方向位移执行）
移动量用位址I, J, K 指定，如下所示：
G17 时︰I, J 
G18 时︰K, I 
G19 时︰J, K

G88  镗孔(G88)

1. 格式 
G88 Xx1 Yy1 Zz1 Rr1 Ff1 Pp1； 


2. 功能
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G89  镗孔循环(G89)

1. 格式 
G89 Xx1 Yy1 Zz1 Rr1 Ff1 Pp1； 


2. 功能
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G90/G91  绝对命令/增量命令 (G90/G91)

1.机能及目的
依据G90，G91指令，可指定坐标指令为绝对值或增量值指令，但是，R指定圆弧半径或I, J, K 指定圆弧中心，通常为增量指定。 


2.格式
G9△ Xx1 Yy1 Zz1 αα1；（“α”为附加轴） 
G90︰绝对值指令 
G91︰增量值指令

G92坐标系设定（G92）

1.机能及目的
G92指令指定时，机械不移动，但是绝对值坐标系及现在位置显示的值会按指令值更新设立。


2.格式
G92 X＿ Y＿ Z＿ α_；（α表示附加轴）

G94/G95同期进给（G94/G95）

1.机能及目的
按G95指令，可以用F指令方式指定每转相对的进给量，此指令使用时，需附有主轴编码器。G94指令提供切换回每分钟进给方式（非同期切削），在该方式下可指定每分钟相对进给量的进给方式。


2.格式
G94︰每分钟进給 (mm/min) （非同期切削） (F1=1mm/min) 
G95︰每转进給 (mm/rev) （同期切削） (F1=0.01mm/rev) 
G95指令为持续模式指令，直至G94指令使用为止均有效。

4.3 辅助功能（M 功能）

代码及其含义
辅助功能包括各种支持机床操作的功能，像主轴的启停、程序停止和切削液节门开关等等。

		M代码

		说明



		M00

		程序停



		M01

		选择停止



		M02

		程序结束



		M30

		程序结束



		M98

		子程序调用



		M99

		子程序结束





辅助机能称做M机能，主轴的正转、反转、停止、冷却油的ON和OFF等NC机械的辅助机能。本数值控制装置位址M可指定8位数（0〜99999999），在1单节中可指定4组辅助机能。
例：G00 Xx1 Mm1 Mm2 Mm3 Mm4；
在1单节内5个以上的指令指定时，仅最后4个有效。输出信号为8位数BCD码和起动信号。
M00, M01, M02, M30, M98, M99 等6种M指令已被用作特定用途的M指令，不可做为一般的辅助指令。除此6种；尚可指定94种指令。其次，M00, M01, M02, M30 等先读禁止处理的原因，其后的单节无法进入缓冲器。M指令可与其它指令在同一单节中指定，与移动指令在同一单节时，指令的执行顺序有下列两种。
(a) 移动完了后，M机能执行。


4.4 例题
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图4.4-1 T1 球头铣刀

 操作方法： 


(1)对工件零点： 寻边器测量工件零点或在工件大小设置里直接设置。 


(2 ) 编程序N10 G90 G00G54X0Z0Y0S100M03 N20 G41 X25.0Y55.0D1 N30 G01 Y90.0F150 N40 X45.0 N50 G03 X50.0Y115.0R65.0 N60 G02 X90.0R-25.0 N70 G03 X95.0Y90.0R65.0 N80 G01 X115.0 N90 Y55.0 N100 X70.0Y65.0 N110 X25.0Y55.0 N120 G00 G40X0Y0Z100 N130 M5 N140 M30 
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图4.4-2

第五章EZMotion-NC E60 车床编程

5.1 坐标系和控制轴


坐标系和控制轴
下图是车床轴的名称和方向。与主轴平行之轴叫做Z轴，刀具台离开主轴台之方向为正方向。与Z轴成90度直角之轴叫做X轴，离开Z轴为正方向。 
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图5.1-1

对车床而言，是使用右手制定的系统坐标。上图的情况是，Y轴为垂直XZ平面，向下为正方向。在XZ平面上的圆弧为顺时针方向或反时针方向，是从Y轴的正方向（向上看）来判断。
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图5.1-2

基本机械坐标系、工件坐标系及局部坐标系
基本机械坐标系是机械固定坐标系，表示机械固定位置的坐标系。工件坐标系是作程式时，程式实际使用的坐标系是工件上参考准点做为坐标原点设定的坐标系。局部坐标系是工件坐标系上所使用的坐标系，有助于零件加工程式。基本机械坐标系及工件坐标系（G54~G59） 是在完成参考点复归后，依照参数自动一。这时候，基本机械坐标系是以第一参考点为准，用参数来设定基本机械坐标原点（机械原点）的位置。
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图5.1-3

局部坐标系（G52）在工件坐标系1~6 所指定的坐标系才有效。然而，基本机械坐标系（G53）用G92 指令来变更成假想机械坐标系以后，则所有工件坐标系1~6 也同时位移变更。 


机械原点和第2参考点（原点）


机械原点为基本机械坐标系的基准点，是机械固有点，也由参考点（原点）复归决定。第2参考点（原点）是依基本机械坐标系，用参数来设定位置的坐标值。 
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图5.1-4

5.2 G 代码命令


5.2.1 G 代码组及含义


代码组及其含义:


		G代码

		组别 

		解释 

		G代码

		组别

		解释 



		※G00 

		

		快速移动定位

		G59 

		12 

		工件坐标系选择6 



		※G01 

		01 

		直线补间 

		G61 

		

		正确停止核对模式 



		

		

		

		

		

		



		G02 

		

		圆弧补间 (CW，顺时钟) 

		G62 

		

		自动转角控速



		

		

		

		

		13 

		



		G03 

		

		圆弧补间  (CCW，逆时钟) 

		G63 

		

		攻牙模式 



		G04 

		

		暂停 

		＊G64 

		

		切削模式 



		G09 

		

		正确停止 

		G70 

		

		精切削循环 



		G10 

		00 

		程式参数/补正输入 

		G71 

		

		直车粗切削加工循环 



		

		

		程式参数/补正输入模式取

		

		

		



		G11 

		

		

		G72 

		

		端面粗切削加工循环 



		

		

		消 

		

		

		



		※G17 

		

		X－Y 平面选择 

		G73 

		

		粗加工循环中的主轴台移动



		※G18 

		02 

		Z－X 平面选择 

		G74 

		

		端面切削循环



		※G19 

		

		Y－Z 平面选择 

		G75 

		

		直车削循环 



		※G20 

		06 

		英制输入 

		G76 

		

		螺纹切削复循环 



		

		

		

		

		

		



		※G21 

		

		公制输入 

		G77 

		

		从切削循环 



		

		

		

		

		

		



		G27 

		

		参考点复归核对 

		G78 

		09 

		车牙固定循环



		G28 

		

		自动参考点复归 

		G79 

		

		端面切削固定循环 



		G29 

		00 

		从参考点复归

		＊G80 

		

		加工孔循环指令取消 



		G30 

		

		第2，3，4 参考点复归 

		G83 

		

		深钻孔循环（Z 轴） 



		G31 

		

		跳跃机能 

		G84 

		

		攻牙循环（Z 轴） 



		G33 

		01 

		螺纹切削 

		G85 

		

		镗孔循环（Z 轴） 



		G34 

		

		可变螺纹切削

		G87 

		

		深孔钻孔循环（X 轴） 



		G37 

		00 

		自动刀具补正

		G88 

		

		攻牙循环（X 轴） 



		＊G40 

		

		刀径补正取消

		G89 

		

		镗孔循环（X 轴） 



		G41 

		

		刀径补正 (左侧) 

		※G90 

		03 

		绝对值命令 



		G42 

		07 

		刀径补正 (右侧) 

		※G91 

		

		增量值命令 



		

		

		刀径补正（自动方向选择）

		

		

		



		G46 

		

		

		G92 

		00 

		坐标系设定/主轴速度设定



		

		

		ON 

		

		

		



		G52 

		00 

		局部坐标系设定 

		※G94 

		05 

		非同期进给（每分钟进给）



		G53 

		

		机械坐标系选择 

		※G95 

		

		同期进给（每转进给） 





		※G54 

		

		工件坐标系选择1 

		※G96 

		17 

		周速一定控制ON 



		G55 

		

		工件坐标系选择2 

		※G97 

		

		周速一定控制OFF 



		G56 

		12 

		工件坐标系选择3 

		＊G98 

		10 

		固定循环初期值复归 



		G57 

		

		工件坐标系选择4 

		G99 

		

		固定循环R 点复归 



		G58 

		

		工件坐标系选择5 

		

		

		





表 5.2-1 G 代码组及解释

注意 ：实际运行中G 指令之后如无数字则视为“G00”。注1 ：有“＊”记号表示为当电开或初期化再设定执行时各组内被选择的G 码。 注2： 有“※” 记号表示当电源开或初期化再设定执行时参数选择可能的G 码当作初期

状态的显示，但公制/英制变换只能在电源投入时选择。 注3 ：指定2 个以上同一组的G 指令时，以最后一个G 指令为有效。

5.2.2 G 代码解释

G00


快速进给定位(G00) 

1.格式

G00 X（U）_ Z（W）_ 

这个命令把刀具从当前位置移动到命令指定的位置 (在绝对坐标方式下)， 或者移动到某个距离处 (在增量坐标方式下)。 
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图5.2-1

2. 机能及目的 

此指令伴随坐标名称，以现在位置为起始点，坐标名称所表示的为终点坐标，以直线或非直线之路径作位置定位。 

3. 详细说明

1）一旦给予这指令，这G00 模式一直保持有效，直到01 组的G01，G02，G03, G33 指令出现，才更改G00 的模式。因此，假如次指令也同样是G00， 则只需指定坐标语和值即可。

2）当在G00 模式中，每一单节的起点和终点，必须做加速或减速；操作下一单节前，必须确认现用单节的指令脉冲为0， 加/减速回路的轨迹误差为0（到位状态）。到位的宽度由参数设定。

3）09 组的G 功能（G83～G 89） 用G00 来取消（G80）模式。 

4）刀具的路径为直线或非起疑，用参数来设定选取，定位的时间不改变。 a 直线路径：同直线补间（G01）， 速度为各轴的快速进给速度合成量而定。 b 非直线路径：分别由各轴的快速进给速度作定位。 

5）在G 码后面没有数值时，以G00 处理之。 

举例 N10 G0 X100 Z65

 G01 


直线补间(G01) 


格式

G01 X(U)_ Z(W)_ F_ 

直线插补以直线方式和命令给定的移动速率从当前位置移动到命令位置。
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图5.2-2

X, Z: 要求移动到的位置的绝对坐标值。 


U, W: 要求移动到的位置的增量坐标值。 

2.机能及目的 

此指令有坐标语和进给速度指令，工具从现在位置为起点，坐标语所指定为终点，以位址F 所指定的速度移动。F所指的速度通常以工件中心进行方向的线速度。 3.详细说明

一旦给予这指令，这G01 模式一直保持有效，直到01 组的G00,G02,G03,G33 指令出现，才更改G01 模式。因此，假如这些指令也同样是G01 且进给速度不改变，则只需要指定坐标语和值即可。刚开始的G01 如没有F 指令，则会产生各式异警，回转轴的进给速度为度/分（小数点位置的单位）指令（F300=300 度／分）。09 组的G 机能（G70～G89）， 可用G01 指令来取消（或G80）。 


4. 举例 
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图5.2-3

G01 X50.0 Z20.0 F300； 

G02/G03 


圆弧补间 (G02, G03) 

1. 格式

G02(G03) X(U)__Z(W)__I__K__F__ G02(G03) X(U)__Z(W)__R__F__ 


G02 – 顺时钟 (CW) 
G03 – 逆时钟 (CCW) 
X, Z –在坐标系里的终点 
U, W – 起点与终点之间的距离 
I, K – 从起点到中心点的矢量 (半径值) 
R – 圆弧范围 (最大1 80 度)。 
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图5.2-4

2.详细说明

这G02 （G03） 模式一直保持有效，直到01 组的G00, G01,G33 出现，才改变G02（G03） 的模式。夹头圆弧的回转方向用G02，G03 来区别。 
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图5.2-5

3. 举例 
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图5.2-6

G2 X120.0 Z70.0 I50.0 F200； 绝对值指令  G2 U100.0 W-50.0 I50.0 F200； 增量值指令 

G17/G18/G19 


平面选择（G17/G18/G19） 

1.格式 

G17；
G18；
G19；
I, J, K 各表示各全基本轴或对应的平行轴。 
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                                图5.2-7

G28/G29 


参考点（原点）复归 


1.机能及目的

1） G28 指令为用G0 指令已定位的指令轴，依G28 指令做快速移动，复归至第1 参考点（原点）.

2） G29 指令与G28 或G30 的中间点为各轴独立，依G0 做高速位置定位。 
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图5.2-8

2.格式 

G28 X_Z_; 
G29 X_Z_; 

G30 

第2、第3、第4 参考点（原点 ）复归 (G30) 

1.机能及目的 

G30 P2 （P3, P4） 指令的指定，第2、第3 或第4 参考点（原点）位置的复归可以执行。 
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图5.2-9

2.格式 

G30 P2 （P3, P4） X＿Z_; 

3.详细说明

1） 第2、第3 或第4 参考点（原点）的复归以P2、P3、或P4 指令，P 指令无或P0、P1、P5 以上的值指定时无视，皆以第2 参考点（原点）复归执行。 

2）第2、第3 或第4 参考点（原点）的复归与第1 参考点（原点）复归情形一样，经由G30 指定的中间点以后，复归到第2、第3 或第4 参考点（原点）煌位置。

3） 第2、第3 或第4 参考点（原点）位置坐标是机械固有的位置，可以在设定显示装置上确认。 


4）第2、第3 或第4 参考点（原点）的复归后，G29指令执行时，G29复归时的中间点位置是最后执行参考点（原点）复归的中间点位置。 

G33 


螺纹切削 (G33)等螺距的螺纹切削 

1. 概要 

G33 指令为以主轴回转和工具进给同步执行等螺距的直线螺切削加工、斜螺纹切削加工和连续螺纹切削加工。 
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                                  图5.2-10

2.格式

G33 Z（W）＿ X（U）＿ F＿Q＿ ； （普通螺纹切削指令）
G33 Z（W）＿ X（U）＿ E＿Q＿ ； （精密螺纹切削指令）
Z, W, X, U： 螺纹的终点位址及坐标值 E，F：长轴（移动量最多的轴）方向螺距 


Q：螺纹开始的偏移角度，0.001～360.000°  

3. 举例 
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图5.2-11


G33 X90.0 Z40.0 E12.34567 ；绝对值指令

G33 U70.0 W-50.0 E12.34567 ；增量值指令

英制螺纹切削 

1.概要 

G33 指令中，指定长轴方向的1 英寸等于几个螺距时，控制工具进给与主轴回转同步，故可作等螺距的直线螺纹切削加工、斜螺纹切削加工和连续螺纹切削加工。 


2.格式 

G33 Z(W)_ X(U)_ E _ Q _； 

Z, W, X, U: 螺纹的终点位址及坐标值 

E: 长轴（移动量最多的轴）方向1 英寸相当于几个螺纹个数（小数点指令也可） 


Q: 螺纹切削开始的偏移角度，（0.001～360.000°） 
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图5.2-12

3.详细说明

1）在长轴方向的螺距个数指定，为1 英寸相当于个螺距。 

2）E 码也可指定精密螺距长。

3）E 的指令值时，螺距的换算值，必须在螺距值的范围内。 

G40/G41/G42/G46 


刀径补正 (G40/G41/G42/G46) 

1. 概要 

刀具尖端一般是圆弧形的，而程式执行时，都在刀具的前端假想刀尖点。所以在斜度或圆弧切削时，程式所切削的形状和真正切削形状之间，由于刀尖圆弧形而产生误差。这刀尖半径补正机能是依照刀径设定而能自动计算补正此误差。 


依照指令码可以选择补正方向为固定或自动判别。 
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图5.2-13

2. 机能和指令格式 


		命 令 

		机 能 

		指令格式 



		G40 

		刀径补正模式取消 

		G40 X（U）＿Z（W）＿I＿K＿ 



		G41 

		刀径补正左模式ON 

		G41 X（U）＿Z（W） 



		G42 

		刀径补正右模式ON 

		G42 X（U）＿Z（W） 



		G46 

		刀径补正方向自动判别ON 

		G46 X（U）＿Z（W） 





表5.2－1 


补偿的原则取决于刀尖圆弧中心的动向，它总是与切削表面法向里的半径矢量不重合。因此，补偿的基准点是刀尖中心。通常，刀具长度和刀尖半径的补偿是按一个假想的刀刃为基准，因此为测量带来一些困难。 


把这个原则用于刀具补偿，应当分别以 X 和 Z 的基准点来测量刀具长度刀尖半径 R， 以及用于假想刀尖半径补偿所需的刀尖形式数 (0～9)。
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图5.2-14

这些内容应当事前输入刀具偏置文件。 

G54～G59 


工件坐标系设定和工件坐标系补正(G54～G59) 

1. 机能及目的

1）工件坐标系是以工件参考点为原点促进所做加工程式。

2）此指令为工件坐标系位置移动指令。工件坐标系依程式的实际使用有6 种. （G54～ G59）

3） 此指令选取现在工件坐标系，使目前刀具的坐标值与指定的坐标值相符合。（目前刀具位置包括刀具径，刀具长及刀具位置的补正量。）

4） 此指令为刀具目前位置与指令坐标，来设定假想的机械坐标系统定。（刀具目前位置包括刀径、刀具长及刀具补正量。（G54, G92） 

2. 格式 工件坐标系选择 

（G54～G59） G54 X＿ Z＿； 

工件坐标系设定 （G54～G59）

（G54） G92 X＿ Z＿；

3.详细说明

1）用G54～ G59 指令做工件坐标系切换时，指令轴的刀尖补正量不会被取消。 

2）电源投入时，选取G54 坐标系。

3）G54～G59 为持续有效指令。 

4）工件坐标系可用G92 坐标系移动。 

5）工件坐标系的补正设定量是从基本机械坐标系0 点算起所表示的距离。 


[image: image275.jpg]EFNBLER MRS

— 2

X3

Jis-Lie
DR (6632
B

|

I
.
1)

oA
Biag
5 12D £85

I
3
Bz







                                     图5.2-15      

G 70 


精车削加工循环(G70) 

1.格式

G70 A＿P＿ Q＿ 

A：加工路径的程式号码（如在执行中的程式，则可省略） 


P：加工路径的开始顺序号码（如从程式的前面开始，则可省略） 

Q：加工路径的终了顺序号码（如在程式最后，则可省略）但是Q 指定的号码，在M99 指令后，则以M99 为主。

2.功能 用G 71、G72或G73 粗车削后，G70精车削。

G71


外园粗车固定循环(G71) 

1. 格式

G17 Ud Re；
G17 Aa Pp Qq Uu Ww Ff Ss Tt；


Tt ： 刀具指令 

Ud ：切削量d（没有P，Q 指令时的切削量）（待续有效） 

Re ：退刀量e（持续有效） 

Aa ：加工路径的程式号码（如在执行中的程式，则可省略）  

Pp ：加工路径的开始顺序号码（如从程式的前头开始，则可省略）。 

Qq ：加工路径的终了顺序号码（如在程式最后，则可省略），但是Q 指定的号码，在M99 指令之后，则以M99 为主。 Uu ：X 轴方向的预留量（直径或半径指定） Ww：Z 轴方向的预留量 Ff ：切削速度 Ss ：主轴速度 路径程式中的F,S,T 指令无效。F,S,T 是依粗车削复合循环的指令来指定或先前所指

定。 

2.功能 
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图5.2-16

G 72 


端面粗车削复合循环(G72) 

1. 格式

G72 Wd Re ；
G72 Aa Pp Qq Uu Ww Ff Ss Tt；


Tt ： 刀具指令 

Ud ：切削量d（没有P，Q 指令时的切削量）（待续有效） 

Re ：退刀量e（持续有效） 

Aa ：加工路径的程式号码（如在执行中的程式，则可省略）  

Pp ：加工路径的开始顺序号码（如从程式的前头开始，则可省略）。 

Qq ：加工路径的终了顺序号码（如在程式最后，则可省略），但是Q 指定的号码，在M99 指令之后，则以M99 为主。 Uu ：X 轴方向的预留量（直径或半径指定） Ww：Z 轴方向的预留量 Ff ：切削速度 Ss ：主轴速度 路径程式中的F,S,T 指令无效。F,S,T 是依粗车削复合循环的指令来指定或先前所指定。

2. 功能 如下图所示， 
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图5.2-17

G 73 


粗加工循环切削量(G73) 

1.格式

G73 Ui Wk Rd ；
G73 Aa Pp Qq Ww Ff Ss Tt；


Ui ：X 轴方向切削预留量 Wk:Z 轴方向切削预留量 Rd ：分割次数 Aa ：加工路径的程式号码（如在执行中的程式，则可省略）  Pp ：加工路径的开始顺序号码（如从程式的前头开始，则可省略）。 Qq ：加工路径的终了顺序号码（如在程式最后，则可省略），但是Q 指定的号码，在M99 指令之后，则以M99 为主。 Uu：X 轴方向的预留量 Ww：Z 轴方向的预留量 Ff ：切削速度 Ss ：主轴速度 Tt ： 刀具选取 

2.功能 

本功能用于重复切削一个逐渐变换的固定形式,用本循环,可有效的切削一个用粗加工段造或铸造等方式已经加工成型的工件。 
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G74 


端面车削循环(G74) 

1.格式

G74 Re；
G74 X／（U）x Z／（W）z Pi Qk Rd Ff；
Re ：退回量e（沒有X／ U，P 指令有效）（持续有效）。 X／Ux ：B 点X 坐标（绝对值/增量值）。 Z／Wz ：B 点Z 坐标（绝对值/增量值）。 Pi ：刀具的偏移量（半径指定，增量值，符号不要） Qk ：切削量（半径指定，增量值，符号不要） Rd ：切削底端刀具的逃离量：没有符号时，第一次切削底端刀具便逃离；而负号指定时，第一次切削底端刀具不作逃离，从以后切削底端才作逃离。 Ff ：进给速度.


2. 功能 

如下图所示 
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G 75 


外经/内径啄式钻孔循环(G75) 

1.格式

G75 Re；
G75 X／（U）x Z／（w）z Pi Qk Rd Ff；
Re ：退回量e（沒有X／ U，P 指令有效）（持续有效）。 X／Ux ：B 点X 坐标（绝对值/增量值）。 Z／Wz ：B 点Z 坐标（绝对值/增量值）。 Pi ：刀具的偏移量（半径指定，增量值，符号不要） Qk ：切削量（半径指定，增量值，符号不要） Rd ：切削底端刀具的逃离量：没有符号时，第一次切削底端刀具便逃离；而负号指定时，第一次切削底端刀具不作逃离，从以后切削底端才作逃离。 Ff ：进给速度 .


2.功能 

以下指令操作如下图所示 
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图5.2-20

G 76 


螺纹切削复合循环(G76) 

1. 格式

G76 Pmra Rd；
G76 X／U Z／W Ri Pk Q�d Fλ；


m：切削次数00～ 99（持续有效） 


r：倒角量00～99（持续有效） 

用“λ” 表示螺纹螺距，则倒角度的范围为0.0λ～9.9λ 。小数点省略以2 位整数表示。 


a：刀尖角度（螺纹角度）00～99 （持续有效）0°～90°的角度以1°为单位指定。

“m”， “r”和“a”可用位址P 指定。 


d：预留量（持续有效） 
X／U ： 螺纹部分的X 轴终点坐标，螺纹部分的X 轴坐标，可用绝对值或增量值来表示。
Z／W ： 螺纹部分的Z 轴终点坐标，螺纹部分的Z 轴坐标，可用绝对值或增量值来表示。

i：螺纹的斜度（半径值），当i=0 时为直线螺纹。 

k：螺纹高度，螺牙的高度用正的半径值表示。 
Δd ：切削量，第一次的切削量是正的半径值指令。 
λ ：螺纹螺距。 

2. 举例 
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图5.2-21

G76 P021560 R0.2；  
G76 U-28.0 W-46.0 R9.0 P6.0 Q3.5 F4.0；
G80~G89

钻孔用固定循环（G80～G89） 

1.机能和目的 

这此机能用一个单节来表示固定操作的预定顺序，例如正常定位、钻孔和攻牙。固定循环的和种类如下所示： 直线孔 


		G码

		钻孔轴 

		开始钻孔

		孔底的动作 

		回复动作

		用途 



		G80 

		－

		－

		－

		－

		取消 



		G83 

		Z 

		切削进给， 间歇进给

		暂停 

		快速进给 

		钻深孔循环 



		G84 

		Z 

		切削进给 

		暂停/主轴逆转

		快削进给 

		攻牙循环 



		G85 

		Z 

		切削进给 

		暂停 

		快削进给 

		镗孔循环 



		G87 

		X 

		切削进给， 间歇进给

		暂停 

		快速进给 

		钻深孔循环 



		G88 

		X 

		切削进给 

		暂停/主轴逆转

		快削进给 

		攻牙循环 



		G89 

		X 

		切削进给 

		暂停 

		快削进给 

		镗孔循环 



		位 址 

		位址的意义 



		G 

		孔加工循环順序的选取 （G80, G83, G84, G85, G87, G88, G89） 



		X／U（Z／W）* , C／H 

		孔位置初期值点（绝对值／增量值）的指定 



		Z／W（X／U）* 

		孔底位置（绝对值／从参考点的增量值）的指定 



		R 

		参考点位置（从初期值点的增量值）的指定（符号无效） 



		Q 

		G83（ G87）每次切削量的指定。 一般为增量值的半径值（符号无效） 



		P 

		孔底点的暂停时间指定。G04 也同样指定时间的常数 



		F 

		切削进給的进給速度指定 



		K 

		重复次数的指定0~9999（ 标准值=1） 



		，R 

		指定同期攻牙／非同期攻牙



		，I 

		指定位置决定轴定位幅宽 



		，J 

		指定钻孔定位幅宽 





                             表5.2-3

G83/G87 


端面深孔钻孔循环/直深孔钻孔循环（G83/G87） 


格式 有Q 指令的情況（深孔）

 G83 （G87） X（z）_C_Z（x）_ Rr Qq Pp Ff Kk Ii ， Jj Mm；

（Mα） ： C 轴锁住的M 码指令（Mm）有时，这M 码（Mm）必须输出。 


（Mβ） ： C 轴锁住的M 码指令（Mm） 有时，C 轴非锁住的M 码（C 轴锁住的M 码加1 为Mm +1）输出。 


（p） ： P 指令为暂停时间。 


（p） ： C 轴非锁住的M 码（Mm+2）输出后设定的暂停时间。 
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图5.2-22

沒有Q 指令时（钻孔） 


G83 （G87） X（z）_C _Z（x）_ Rr Pp Ff Ii ， Jj Mm；

（Mα） ： C 轴锁住的M 码指令（Mm）有时，这M 码（Mm）必须输出。 


（Mβ） ： C 轴锁住的M 码指令（Mm） 有时，C 轴非锁住的M 码（C 轴锁住的M 码加1 为Mm +1）输出。 


（p） ： P 指令为暂停时间。 


（p） ： C 轴非锁住的M 码（Mm+2）输出后设定的暂停时间。 
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                                   图5.2-23

G84/G88 


端面攻牙循环/直攻牙循环（G84/G88） 


格式 

G84 （G88） Xx1 Cc1 Zz1 Rr1 Pp1 Ff1 Kk1 ,Rr2 ,I i1 ,J j1 Mm1 ; 

（Mα） ： C 轴锁住的M 码指令（Mm）有时，这M 码（Mm）必须输出。 


（Mβ） ： C 轴锁住的M 码指令（Mm） 有时，C 轴非锁住的M 码（C 轴锁住的M 码加1 为Mm +1）输出。 


（p） ： P 指令为暂停时间。 


（p） ： C 轴非锁住的M 码（Mm+2）输出后设定的暂停时间。 
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                                      图5.2-24

G85/G89 


端面镗孔循环/直镗孔循环（G85/G89） 

格式

G85 （G89）X（z）_C Z（x）_R_P_F_K_I_ ,J_M_； 

（Mα） ： C 轴锁住的M 码指令（Mm）有时，这M 码（Mm）必须输出。 


（Mβ） ： C 轴锁住的M 码指令（Mm） 有时，C 轴非锁住的M 码（C 轴锁住的M 码加1 为Mm +1）输出。 


（p） ： P 指令为暂停时间。 


（p） ： C 轴非锁住的M 码（Mm+2）输出后设定的暂停时间。 
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                                      图5.2-25

G92 


坐标系的设定(G92) 

1.格式  G92 X＿ Z＿； 

2.机能及目的 

刀具可放置在任何位置，而这个位置由坐标系设定指令G92 作坐标系的设定。 这个坐标系是任意设定的，通常X 轴是以工件的中心，Z轴是以工件端面原点来设定。
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                                     图5.2-26

3.详细说明

1） G92 指令以基本坐标系作位移当作假想机械坐标系，这时工件坐标系1～6 也同时作位移。

2） G92 和S 或Q 指定时，是主轴夹持速度的设定。

5.3 辅助功能（M 功能）

代码及其含义


辅助功能包括各种支持机床操作的功能，像主轴的启停、程序停止和切削液节门开关等等。

		M代码

		说明



		M00

		程序停



		M01

		选择停止



		M02

		程序结束



		M30

		程序结束



		M98

		子程序调用



		M99

		子程序结束





辅助机能称做M机能，主轴的正转、反转、停止、冷却油的ON和OFF等NC机械的辅助机能。本数值控制装置位址M可指定8位数（0〜99999999），在1单节中可指定4组辅助机能。
例：G00 Xx1 Mm1 Mm2 Mm3 Mm4；
在1单节内5个以上的指令指定时，仅最后4个有效。输出信号为8位数BCD码和起动信号。
M00, M01, M02, M30, M98, M99 等6种M指令已被用作特定用途的M指令，不可做为一般的辅助指令。除此6种；尚可指定94种指令。其次，M00, M01, M02, M30 等先读禁止处理的原因，其后的单节无法进入缓冲器。M指令可与其它指令在同一单节中指定，与移动指令在同一单节时，指令的执行顺序有下列两种。
(a) 移动完了后，M机能执行。
(b) M 指令与移动指令同时执行。上述中，那一种方式执行视机械使用而定。除M98，M99指令外，其余的M指令需经顺序控制处理。

5.4 例题

选择1.外园粗车刀 2.外园精车刀 3.螺纹刀 4.钻头 5.镗孔刀
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图5.4－1

操作步骤：


1． 对工件零点： 
1）、 直接用刀具试切对刀 

(1) 用外园车刀先试车一外园端面，在MDI 界面的刀偏表中“试切长度”中输入“ 当前Z 坐标值”，按“输入”键，即输入到“Z偏置”里。 


(2) 用外园车刀先试车一外园，测量外园直径后，在MDI 界面的刀偏表中“试切直径”中输入“外园直径值”，按“输入”键，即输入到“X偏置”里。 


2）、 G54------G59设置工件零点 


(1) 用外园车刀先试车一外园，测量外园直径后，把刀沿Z 轴正方向退点，切端面到中心。 


(2) 把当前的X 和Z 轴坐标直接输入到G54----G59 里,程序直接调用如:G54X50Z50……. 

(3)注意:可用G53 指令清除G54-----G59 工件坐标系. 
程序: 
N010 T0101(换T01 号刀, 建工件坐标系) 
N015 G00X150.Z100.

N020 G96S150M03(主轴转动,恒线速) 
N025 G00Z1.
N030 G01X61.F0.5  
N035 G00X61.Z3. 
N045 G71U1.5R1P50Q115X0.4 Z0. 1(粗切循环) 
N046 X150.Z150.T0100(退刀去刀补) 
N047 G00X61.Z30.T020 2(换刀T2)
N048 G42G00Z10. 
N050 G00X20.
N055 G01Z0.
N060 X22. 
N065 Z-2.X30.
N070 Z-30.X30.  
N075 Z-30.X36.  
N080 Z-32.X40.  
N085 Z-62.X40.  
N090 Z-62.X46.  
N095 G03Z-64.X50.K-2.I0. 
N100 G01 Z-77.X50.  
N105 G03Z-80.X56.K-3.I0. 
N110 G01Z-85.X56.
N115 Z-85.X57.  
N120 G00Z30.
N145 G40G00Z30. 
N150 X150.Z150.T0200(退刀去刀补) 
N156G0X0Z170.T040 4(换刀T4)
N156G0Z1. 
N157G01Z-50.F100
N158G0Z170.T0400(退刀去刀补) 
N159T0505( 换刀T5) 
N159G0Z1. 
N160G01Z-50.F100
N161G0Z170T0500 
N155 G97S500M03( 恒转速) 
N160 G00X61.Z3.T0303 (换刀T3)
N165 X42.Z-32.
N170 G76P010060( 切螺纹循环)X37.835Z-57.
N175 G76C2R-3E1.3A60X37.835Z-57.K1.299U0.1V0.1Q 0.9F2(切螺纹循环) 

N180 G00X61.Z3. 
N185 X150.Z150.T0300(退刀去刀补) 
N190 M05(主轴停止) 
N195M30(程序停止) 
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地址: 南京市广州路5号君临国际A幢1306室


邮编: 210008


电话: 025-51860015


传真: 025-51860015


网址: http://www.swansc.com


E-mail: sales@swansc.com


南京斯沃软件技术有限公司
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