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MPG-3514 円弧補間の終点判定
ti2k-220418
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中心 5000,0 

停止点 9899,1000

始点 0,0

第0象限
Y軸が短軸

第1象限
X軸が短軸

第2象限
X軸が短軸

第3象限
Y軸が短軸

第3象限に終点が有る
短軸(Y)が終点の短軸の値(1000)に到達すると停止

プログラムで指定した終点 10000,1000

停止点 8000,4001

RMVT X_A|Y_A 8000 5000 CW 5000 0

プログラムで指定した終点 8000,5000
第2象限
X軸が短軸

第2象限に終点が有る
短軸(X)が終点の短軸の値(8000)に到達すると停止

RMVT X_A|Y_A 10000 1000 CW 5000 0

■ プログラム実行結果(XY軸のトレース)

CLRPOS
ACCEL D45|ALL_A 5000 100 100
FEED ALL_A 100
SYSCLK=0

DS_DACL

RMVT X_A|Y_A 10000 1000 CW 5000 0   /* 作動軸 X目標値 Y目標値 回転方向 円弧中心X 円弧中心Y 
/*RMVT X_A|Y_A 8000 5000 CW 5000 0

/*RMVT X_A|Y_A 10000 1000 CW 1000 0
/*RMVT X_A|Y_A 1800 1000 CW 1000 0

WAIT RR(ALL_A)==0
EN_DACL

■ MPCプログラム抜粋  (MPC-2200X BL/I 1.14_99_2022/04/07、 MPG-3514)
RMVT行のいずれかをアンコメントしてRUN



中心 1000,0 

停止点 1708,707

プログラムで指定した終点 1800,1000

第2象限に終点が有る
短軸(X)は終点の短軸の値(1800)に到達しないので
この象限が終了した所で停止

RMVT X_A|Y_A 1800 1000 CW 1000 0

第2象限
X軸が短軸
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RMVT X_A|Y_A 10000 1000 CW 1000 0

中心 1000,0 

停止点 1708,707

プログラムで指定した終点 10000,1000

第3象限に終点が有る
第3象限に入った時点で
短軸(Y)はCW方向に終点の短軸の値(1000)を超えているので
停止第3象限

Y軸が短軸
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