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1 Лекция: Геометрическая задача ЧПУ 

Интерпретатор управляющих программ 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Рис. 1.  Структурная схема геометрического ISO-процессора 
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2 Лекция: Геометрическая задача ЧПУ 

Интерпретатор управляющих программ 

.Рис.2.  Полная объектная архитектура ISO-процессора  
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3 Лекция: Геометрическая задача ЧПУ 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Рис. 3. Конвейер ISO-процессора  

Интерпретатор управляющих программ 
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4 Лекция: Геометрическая задача ЧПУ 

 : 
CISOProcessor

1: CalcGVectorForBlock(const char*)

CISOProcessor::ExecuteBlock()

Prc : CSubPrc m_GVector [in_I nterpolat e] : 
CGCommand

2: Interpretator( )

3: MPref ix( )

4: Delay ( )

5: Dimension( )

6: Plane( )

7: Equidist_Task( )

8: Buf f erCross( )

9:  EqInterpr( )

10: UnCorrec t(CAbs trac tSubPrc* )

11: I nterpolat e( )

шаг 1, шаг 2

шаг 3

шаг 4

шаг 5, шаг 6

шаг 7

Интерпретатор управляющих программ 

Рис. 4. Конвейер ISO-процессора  



     created: 18.10.2007 

©
 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

 

5 Лекция: Геометрическая задача ЧПУ 

 : 
C IS OP r oc ess or

P ars erC onverto r :  
C P ars erC onverto r

P rc -> m _B loc
k  :  C B loc k

3 : U n ifica tio n (C Ab s tra ct S u b P rc * )8 : Ac tiva te ( )

1 : Id e n ti fie r(C Ab s tra c tS u b P rc * )

2 :  In it ( )
4 : S e tG Fu n c (C G C o m m a n d * , in t)
5 : S e tMFu n c (C G C o m m a n d * , in t)

6 : S e tAxis (in t)
7 : S e tAd d re s s (in t)

Интерпретатор управляющих программ 

Рис. 5.  Фрагмент диаграммы объектов конвейера  



     created: 18.10.2007 

©
 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

 

6 Лекция: Геометрическая задача ЧПУ 

ОС Andronic
32-х разрядный режим

ОС Andronic
32-х разрядный режим

NC

Сопроцессор реального времениТерминальный блок

ЦП
P166

ЦП
P166

...

Пульт оператора

PC
RAM
16MB

RAM
16MB

SERCOS
интерфейс

...

NC

Приводы
до 16 осей

...

NC-мода
(NC_Editor)
NC-мода

(NC_Editor)

PCACEDI-мода

Quick-мода

Expert-мода

NC
Интерполятор

ПРИКЛАДНОЙ УРОВЕНЬ

СИСТЕМНЫЙ УРОВЕНЬ

АППАРАТНЫЙ УРОВЕНЬ

Интерпретатор
( ISO-процессор )
Интерпретатор

( ISO-процессор )

MS Windos NT
32-х разрядный режим

MS Windos NT
32-х разрядный режим

PC

Транспьютерный
канал /10MBod/

Видео-адаптерВидео-адаптер

PCI-BUS

RAM
16MB

RAM
16MB

ЦП
P166

ЦП
P166

PCI-BUS

RS422

Программируемый
логический
 контроллер

Рис. 6. Интеграция ISO-процессора в двух-компьютерную систему ЧПУ типа PCNC  

Интерпретатор управляющих программ 
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7 Лекция: Геометрическая задача ЧПУ 

Интерполятор 

<заголовок> -  <старт интерполяции, подача задана яв-но>|<старт 
интерполяции, подача задана неявно>|<вызов подпрограммы>|<конец про-
граммы>|<комбинация алгоритмов>|<переоп-ределение скорости пода-
чи>|<относительный номер кадра>; 
<старт интерполяции, подача задана явно> - HL_i01(<идентификатор 
осей>,<подача в мм/мин>);  
<старт интерполяции, подача задана неявно> - HL_i02(<идентификаторы 
осей>, <индекс подачи>); 
<вызов подпрограммы> - HL_i04(<размер подпрограммы в байтах>); 
<конец программы> - HL_End; 
<комбинация алгоритмов> - HL_n00(<маска интерполяции>);  
<маска интерполяции, 16-разрядное слово> - <признак линейной><признак 
круговой><признак сплайновой><признак полино-миальной><признак алго-
ритма Безье><признак алгоритма Рябенко-ва><резервные биты>; 
<переопределение скорости подачи> - HL_n01(<новая пода-ча>); 
<данные> - <линейная интерполяция>|<сплайновая интерпо-ляция, заданы 
углы входа и выхода>|<сплайновая интерполяция, задан угол выхо-
да>|<круговая интерполяция>|<переопределение плоско-
сти>|<переопределение осей>; 
<линейная интерполяция> - DL_06(<относительные координа-ты прямой>); 
<сплайновая интерполяция, заданы углы входа и выхода>-DL_07
(<относительные координаты точек>,<углы входа-выхода>);  
<сплайновая интерполяция, задан угол выхода> - DL_08(<относительные 
координаты точек>,<угол выхода>);  
<круговая интерполяция> - DL_11(<относительные координаты для окруж-
ности>); 
<переопределение плоскости> - DL_16(<код плоскости>); 
<переопределение осей> - DL_17(<коды осей>). 

Рис. 7.  Представление IPD-кода на языке формальной грамматики 



     created: 18.10.2007 

©
 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

 

8 Лекция: Геометрическая задача ЧПУ 

N Программа IPD-форматы 

1 N10 %CNC-Test1 HL_n05(0) 

  N20 *comment    

  N30 G90   

  N40 G00 X20 Y20 HL_n05(3) HL_i02(10,0) DL_06(20,20) 

  N50 G01 X50 Y50 HL_n05(1) HL_i02(10,1) DL_06(30,30) 

  N60 X100 HL_n05(1) DL_17(8) DL_06(50) 

  N70 Y100 HL_n05(1) DL_17(2) DL_06(50) 

  N80 M30  HL_n05(1) HL_End   

  

2 N10 %CNC-Test2 HL_n05(0) 

  N20 *comment   

  N30 G91 G00 X20 Y20 HL_n05(2) HL_i02(10,0) DL_06(20,20) 

  N40 G01 X30 Y10 F2000 HL_n05(1) HL_i01(10,2000) DL_06(30,10) 

  N50 X100 HL_n05(1) DL_17(8)  DL_06(100) 

  N60 Y100 HL_n05(1) DL_17(2)  DL_06(100) 

  N70 G02 X10 Y10 I10 J0 F2500 HL_n05(1) HL_n01(2500) DL_17(10) 

    DL_11(...) 

  N80 M30 HL_n05(1) HL_End  

  

3 N10 %CNC-Test3 HL_n05(0) 

  N20 *comment   

  N30 G91   

  N40 G00 X30 Y30 HL_n05(3) HL_i02(10,0) DL_06(30,30) 

  N50 G300 G01 Z50 HL_n05(1) HL_i01(12,2500) HL_n00(3) 

    DL_17(4) DL_06(50) 

  G02 X20 Y20 I0 J20 F2500 DL_17(10) DL_11(...) 

  N60 G01 X100 HL_n05(1) DL_17(8)  DL_06(100) 

  N70 Y100  HL_n05(1) DL_17(2)  DL_06(100) 

  N80 M30 HL_n05(1) HL_End  

Рис. 8. Результаты работы ISO-процессора по формированию IPD-форматов  

Интерполятор 
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9 Лекция: Геометрическая задача ЧПУ 

Интерполятор 

Администратор

Блок разгона-
торможения

Круговой 
интерполятор

Сплайновый 
интерполятор

Блок ручного
управления

Сумматор

Линейный 
интерполятор

Данные
Задание

Данные
Задание

Данные
Задание

Данные
Задание

Данные
Задание

Данные
Задание

Транслятор

Look Ahead

Данные
Задание

Данные
Задание

Рис. 9. Структурная схема интерполятора  
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10 Лекция: Геометрическая задача ЧПУ 

Рис. 7. Кодирование блоков интерполятора 

Группа Mode Назначение группы 

0   Резервная группа 

  0.0 Признак конца кадра 

1   Блок управления скоростями и ускорениями 

  1.0 Блок разгона-торможения 

2   Резервная группа 

3   Контурные интерполяторы 

  3.0 Линейный интерполятор 

  3.1 Круговой интерполятор 

  3.2 Сплайновый интерполятор 

4   Резервная группа 

5   Резервная группа 

6   Резервная группа 

7   Блоки управления приводами подачи 

  7.0 Сумматор 

Рис. 8. Кодирование режимов интерполятора 

Код Режим интерполяции 

Блок разгона-торможения (Mode = 1.0) 

0 линейный закон разгона и торможения 

1 линейно-параболический закон разгона и торможения 

2 линейно-экспоненциальный закон разгона и торможения 

Блок линейной интерполяции (Mode = 3.0) 

0 быстрое позиционирование 

1 линейная интерполяция 

Блок круговой интерполяции (Mode = 3.1) 

2 круговая интерполяция по часовой стрелке 

3 круговая интерполяция против часовой стрелки 

Интерполятор 


