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1 Лекция: Алгоритм  эквидистантной коррекции  

Эквидистантная коррекция  

Рис. 1. Принцип эквидистантной коррекции  
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Рис. 2. Ситуации, в которых эквидистанта однозначно определяется параметрами контура  



     created: 03.10.2009 

©
 к

.т
.н

. М
ар
т
ин
ов
а 
Л

.И
. 

 
С
тр
у
к
ту
р
а
 и

 м
а
то
б
е
сп
е
ч
е
н
и
е
 с
и
ст
е
м

 у
п
р
а
в
л
е
н
и
я

 

2 Лекция: Алгоритм  эквидистантной коррекции  

Эквидистантная коррекция  

Рис. 3. Расчет внешних сопряжений отрезков эквидистант в нерегулярных ситуациях  

Рис. 4. Расчет внутренних сопряжений отрезков эквидистант в нерегулярных ситуациях  
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3 Лекция: Алгоритм  эквидистантной коррекции  

Программное смещение контура  

Рис. 5. Принцип программирования смещения нуля 

Точное позиционирование  

Рис. 6. Включение и выключение точного позиционирования  
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4 Лекция: Алгоритм  эквидистантной коррекции  

Привязывание скорости подачи к точке контакта фрезы и детали  

Рис. 7. Задание подачи для центра фрезы или для точки касания фрезы  

Рис. 8.  Зависимость фактического значения скорости подачи от размещения F-слова  
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5 Лекция: Алгоритм  эквидистантной коррекции  

Сопряжение эквидистант на стыке кадров  

Рис. 9. Автоматическое соединение разрыва эквидистант по дуге  

Рис. 10. Автоматическое соединение разрыва эквидистант по траектории пересечения экви-
дистант 
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6 Лекция: Алгоритм  эквидистантной коррекции  

Рис. 11. Случаи негладкого сопряжения контуров  

Переключение кадров высокоскоростным внешним сигналом  

Рис. 12. Переключение кадров высокоскоростным внешним сигналом  
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7 Лекция: Алгоритм  эквидистантной коррекции  

Рис. 13. Искажение траектории с сохранением точки выхода из нее  

Рис. 14. Игнорирование непройденного пути  


