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Eureka con NC CODER

Programacion rapida de maquinas complejas como maquinas CNC suizas y
Maquinas de fresado y torneado multicanal

Lo que NC CODER anade a la simulacion de cédigo G de Eureka:

 Importar trayectoria de herramienta APT

 Asignacion de canales
» Gestion de transferencias parciales
» Gestion de sincronismos

» Postprocesador robusto
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Machine Translated by Google

Eureka con NC CODER

Exportacion de trayectorias de herramientas CAM a Eureka en formato APT
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Eureka con NC CODER

Asignacion de trayectorias de herramientas a husillos principales y secundarios
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Eureka con NC CODER

Creacion de operaciones de mecanizado para cada canal
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Eureka con NC CODER

Asistente de Gcode para insertar operaciones personalizadas:

- Programa de inicio y fin

'€l STAR_SR_20R, REKA
- Cortar BEPA G ZEBEXE [ HO 8> » B8 m— FEBNBEOPB S0 ®h o P2
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- Transferencia de piezas,

- Macro personalizada E E
- Ciclos
- Subrutinas —
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Eureka con NC CODER
Insercion de comandos de sincronizacion
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Eureka con NC CODER

Creacion de codigo G mediante el postprocesador integrado
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Eureka con NC CODER

Simulacion de codigo G
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Eureka con NC CODER
Ejemplo de maquina fresadora-torneadora multicanal
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