. . . ENTERPRISE
GROUP
a

ﬂ

ROBOTPROGRAMOZASI ES SZIMULACIOS MEGOLDASOK

(‘ HEXAGON

MANUFACTURING INTELLIGENCE



Az ipari robotok hasznalatdval sok esetben kivalthatunk
unalmas vagy akar veszélyes manualis feladatokat, amivel
noévelhetjikatermelékenyéget. Arobotok telepitése soran
ugyanakkor el6fordulhatnak olyan problémak, amivel
a megrendel8 csak a helyszinen szembesil, pl. nem fér
el a robot, vagy Utkozik valamivel, vagy csak egyszerilen
nem mikoddképes az el6re elképzelt megoldas. E mellett
vannak olyan pontos palyabejarast igényl6 feladatok is,
amelyek programozadsa hagyomanyos betanitassal nem
elvégezhetd. Lehetdséglink van arra, hogy a robottal tor-
ténd megmunkalasi programot, vagy az altalunk tervezett
robotcelldhoz tartozd folyamatszimuldciokat el6re elké-
szitslik kilondsebb robotprogramozoi tudas nélkil, ezaltal
mar a tervezési fazisban kiklszobolhetlink olyan prob-
|émakat, amivel csak késébb taldlkoznank, illetve napi
szint( programozas esetén jelentésen csokkenthetjik az
improduktiv id6ket.

Az alkalmazasi terilet szerint két jelent6s csoportba
sorolhatjuk a robotalkalmazasokat; a jellemz8en csak
pozicionaldsi mozgdsokat végz6 anyagmozgatod vagy sze-
rel6 muveletekre és a kotott palyas muveletekre, mint a
kilonb6z6 megmunkalasok. Ezen két terllet bar szamos
koz0s jellemz8t mutat, a mozgasok programozasaval szem-
ben tdmasztottigények miatt, mas szemléletl programozo
megoldast igényelnek. Rdadasul adott terlleten beldl is
valtozhatnak az igények a feladat 6sszetettségétdl figgben.

Szerelési vagy anyagmozgatasi feladatok esetében a fela-
dat Osszetettségét a gyartocella mérete és bonyolultsaga,
valamint a vezérlend6 folyamatok hatarozzak meg. Egyet-
len robot vagy egyszer( gyartécella kezelésére a ROBODK
robotszimulacidés megoldas nyUjtja a legjobb ar/érték aranyu
megoldast, mig komplex celldk vagy teljes gyartdsorok
szimulacidja esetén el6nydsebb a Siemens folyamat-
orientalt TECNOMATIX megolddsanak alkalmazésa.

Kotott palyas mlveleteknél elssorban a palya bonyo-
lultsaga hatdrozza meg az igényeket. Kbnnyen beldthato,
hogy nagybonyolultsagl palydknal (3D-s felllet vagy tér-
beli gbrbe bejardsa) a hagyomanyos CAM rendszerek
palyageneralasi funkcionalitdsara van szlkség. llyen teru-
letekre iparagtol figgéen a HEXAGON ALPHACAM ROBOT
(fa- és k&ipar) és WORKNC ROBOT (szerszamgyartas,
autdipar) megoldasait ajanljuk, amelyek 6tvozik a CAM
funkcionalitdst a ROBODK szimulacios |lehetdségeivel.
Egyszer( palydk bejdrdsa esetén a ROBODK szoftver
dnmagdaban is teljes kord megoldast nydjt. Osszetett
szerelések esetén kozvetlen CAD integracidval, ami a
SOLID EDGE szoftverrel biztositott, ndvelhet6 a progra-
mozas hatékonysaga. Természetesen, ha a gyartocella
bonyolultsdga és a szimulacios igények indokoljdk, ebben
az esetbenis szlikséges lehet a Siemens folyamatorientalt
TECNOMATIX szoftvercsaldad megolddsa.
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Kotottpalyas miiveletek
® Festés, csiszolds, hegesztés
® Forgdcsolds vagy konturvagas

Anyagmozgatasi vagy szerelési miiveletek

L. ® Robot mozgas szimulacid
Programozasi e
. e Robot Utkozés vizsgalat
megoldassal : .
e Offline robotprogramozas
szemben (s s
. ® Megmunkalds program készités
tamasztott L. L y
4ltalanos e Egyszer(i palyageneradldsi funkciok
B , e Népszer( robottipusok tdmogatdsa
kovetelmények / . s .
‘s e Elterjedt fajltipusok olvasasa
lehet&ségek RN . . . .
e Virtudlis valdsag (VR szemiveg tdmogatas)
Egyetlen robot
kezelése vagy RoboDK o RoboDK
egyszer(i (néhany (opciondlisan Sgzer f’al\l/al’f (opciondlisan
robotos) cellak SOLID EDGE LI SOLID EDGE
szimulacioja és illesztéssel) mveletek illesztéssel)
programozasa TECNOMATIX TECNOMATIX
Komplex robotcellak
szimulacidja és TECNOMATIX ”
- ) Mlveletek komplex
Programozasi programozasa (lvak ta .p
megoldassal palyak menten: ALPHACAM
szemben Szerelési méveletek ® Formafelliletmarasok ROBOT
tamasztott egyedi ergonémia TECNOMATIX ® Szobraszat, vagy WORKNC
igények /Javasolt vizsgalata szabadformaju ROBOT
megoldasok fa/k6megmunkalas RoboDK CAM
Parhuzamosan e Térbeli konturvagasok, integracioval
(ikodd eremezés, sorjazas
mikods L TECNOMATIX 2 J
anyagmozgatasi
mUveletek
Teljes gyartésor
Teljes gyartosor szimulacidja egyszer(
szimulacidja TECNOMATIX palyak mentén torténd VECROL TS
anyagdramldssal mUveletekkel
e A robot megfeleld szoftveres tamogatassal rugalmas gyartdeszkozé valik
e Osszes robottipus egy platformon kezelhetd, az egyszer(i palyageneralasi
Alkalmazas funkciokkal rendkivil hatékonyan programozhatd
elényei: e Gyartasi folyamatvizsgalatok, ahol kisz(irhet6k az anyagaramlasbol és

robotmozgasokbdl eredd Gtkozések
® Ciklusidd ellendrzése, ami segiti a gyartasiitemezés pontos megtervezését
® Robotprogramozas allasidé nélkul
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