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ROBOTEXPERT

Kulcsrakész szoftvermegoldas
robotszimulacidhoz és —programozashoz

El6nyok

« B Robotizalt folyamatok virtudlis optimalizaldsa

s« @ Magasabb kihozatal az optimalizalt ciklusidének
koszonhet&en

« B Egységesitett robotprogramozas

« @ Rovidebb 4llasidé Uj termék bevezetése vagy
meglévé program megvaltoztatasa esetén

« B Programfejlesztés kozbeni személyi sérilés kockaza-
tanak csokkentése és a berendezéskarok elkerilése

« @ Specidlis robotprogram-szintaxis konny(l el6készitése

Jellemz6k

« B A kinematikai eszkdzok, segédeszkozok és robotok
3D-s modellezése

« @ Ismert robotgyartok nagyszamu tipusanak tdmogatésa

« B Utkozésvizsgélat

« @ Folyamat dbrézoldsa Gantt-diagrammal

« @ Offline robotprogramozas

=B Pontos ciklusid§-szamitas valds robotszimulaciéval (RRS)

sl Tetsz6legesen testre szabhatd felhasznaloi felulet és
funkcionalitds

s @ Intuitiv és nativ Windows-os szoftverkornyezet

« @ Robotprogramok atvétele tizemi kdrnyezetbdl

Osszefoglalas

A robotok haszndlata szdmos iparagban rohamosan ter-
jed. Egyre tobb az olyan feladat, amelyet kordbban em-
berek végeztek, de most mar robotokkal hajtatjuk végre.
A Siemens PLM Software Tecnomatix® szoftvere a robot-
szimuldciés és offline programozési piacon bizonyitot-
tan vezetd szerepet tolt be. Ennek eleme a RobotExpert
— egy konnyen bevezethetd szoftverrendszer egyedi jel-
legl ipari projektek, mint példaul pick-and-place mve-
letek, ivhegesztés, polirozas, ragasztas, valamint egyéb,
hasonlé alkalmazédsok tdmogatasara.

A RobotExpert szoftver lehet6vé teszi robotos alkalma-
zdsok tervezését, szimulacidjat, optimalizélasat és offli-
ne programozdasat, igy maximalizdlhaté ezen automati-
zalt rendszerek sebessége, rugalmassaga és mikodése.
A szoftver egy 3D-s intuitiv kdrnyezetben egyesiti a robot-
palyak optimalizaldsdnak és a ciklusidék csdkkentésének
egyszer( eszkozét teljes gyartocellak és rendszerek virtu-
alis modelljeinek hatékony szimuldcidjaval.

Gyarto véllalatként biztositania kell a beruhazasai minél
rovidebb megtérilését. A mai robotgyartok altal kindlt
bonyolult megoldasok azonban azt eredményezik, hogy
a rendszer tervezése, kialakitdsa és megvaldsitdsa kevés-
bé lesz e célnak megfelel6. A RobotExpert egy fliggetlen
szoftveres megoldds, amely szdmos gyartotdl szarmazo
robotot képes egyszerre kezelni. Tébb mint két évtizedes
tapasztalattal rendelkezik robotos megoldasok tdmogaté-
sa terén, beleértve az e témaban legdsszetettebb felada-
tokat.




A RobotExpert segitségével a gydrtasi igények kielégi-
tésére legmegfelel6bb berendezések kombinacidjara
képes modellt Iétrehozni, tdmogatva a gyorsabb termék-
bevezetést, valamint a gyartasi id6k, a koltségek és a be-
ruhazési igények korai megismerését.

Gyartocella elrendezés-tervezése és modellezése

A RobotExpert tartalmaz egy éltalanos robotkonyvtérat,
segiti tovabbi robotok és rendszerelemek egyszerl 3D-s
modellezését, és ezenfelill egyedilalld képességekkel ren-
delkezik komplex kinematikai eszk6zok modellezésére.

A JT ™ adatformatum haszndlatéval, amely a Nemzetkozi
Szabvanyugyi Szervezet (ISO 14306: 2012) szabvénya, a
RobotExpert kozvetlendl biztosit 3D-s adatkapcsolatot
barmely olyan rendszerhez, amely JT modellek Iétreho-
zésdra alkalmas. A 3D-s modelleket elkészitheti a Robot-
Expert segitségével, vagy importalhatja azokat mds sza-
mitogépes tervezési (CAD) eszkodzbdl vagy formatumbal.
A beolvasast szamos CAD fordité tdmogatja, tobbek kozott
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az NX ™, a Solid Edge®, a SolidWorks, a CATIA és a Pro/
Engineer forditdk. Ezen kivil a nativ formdtumok, példaul
az IGES, a STEP és a Parasolid beolvasasa is tdmogatott.

Robotok és mechanizmusok mozgas-szimulacidja

RobotExpert a robotvezérl§ jellemz&ihez igazitott, konfi-
guralhatd mozgasi Utvonalakat hoz létre. Lehet6vé teszi
a ciklusid6 kiszamitasat, a teljesitmény valds idejd elem-
z€sét, és tesztelési id6t takarit meg.

Valds robot szimulacidval (RRS) kombindlva, a tényleges
robotvezérlé mozgastervezs szoftver alapjan, a RobotExpert
rendkivil pontos ciklusidé-szamitast tud végezni.

A RobotExpert dinamikus médon segiti az itkozés meg-
dllapitdsdt a robot- és a mozgdsszimuldcidé soran, al-
kalmazasa jelent6sen csokkenti az Uzemi, gépbedllitdi
balesetek kockdzatdt, és segit elkerilni a berendezések
koltséges karosodasat. Utkdzésérzékel6 mechanizmusa
révén biztonsdggal megallapithatja, hogy van-e 4tfedés,
Utkdzés vagy ahhoz kozeli helyzet.

[ec_Weid_Firal

[ArcSeam_outer2

© Pars @ Faces

Ivhegesztés szimuldcidja a RobotExpert segitségével
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A Gantt-diagram a mlveletek és feladatok megjelenitésre
szolgal, amelyeket a termelés eréforrasaival, mint példaul
a robotokkal és egyéb automatizalt eszkozokkel végzink.

Ez az dbrazoldsi mdd az intuitiv grafikus felhasznaldi felt-
lettel (GUI) egyUtt lehet6vé teszi, hogy a robotcella teljes
munkaciklusat vizualizaljuk és kénnyedén optimalizaljuk.

Kulcsrakész megoldas, nagyfoku testreszabhatdsaggal

A RobotExpert a robotszimulacio és -tervezés terlletén
kulcsrakész megoldast nyujt. Ugyanakkor a RobotExpert
szoftver tdmogatja a robotprogramozasdhoz kapcsold-
do véllalatspecifikus kovetelmények és szabvanyos elja-
rasok kezelését, egy nagyon hatékony szoftverfejlesztd
eszkodzon, a legkorszerlbb. NET alkalmazasprogramozasi
fellleten keresztll. A RobotExpert specidlis feladatokhoz
igazithato grafikus felhasznaldi feliletével és a parbe-
szédablakok segitségével ez a funkcidk nagyfoku lehet-
séges testreszabhatdsagat eredményezi.

Offline programozas

A RobotExpert lehet6vé teszi a robotok mozgasszek-
el6allitasat az Uzem szamara. A szoftver képes lekezelni
a legtobb ipari robotot, a robotprogramot a vezérl§ spe-
cifikaciojdhoz igazitva. VezérlGspecifikus informacidkat
adhat hozzd a generalt robot Utvonalakhoz, beleértve a
mozgds- és folyamatattribitumokat. A RobotExpert ezu-
tan létrehozza a programot, amely ratolthet6 a valodi
robotvezérlére.

A RobotExpert egyedildllé képessége a meglévé robot-
programok feltoltése az izembdl, lehetévé téve az Ujra-
felhasznaldst és az optimalizalast.

Ktilénb6zé tipusu robotok programozdsa egy feliileten a Robot Expert segitségével.




Sorjazdsi mivelet szimuldcidja a RobotExpert segitségével

Testre szabhatja sajat offline programjainak parancsait
parametrikus modon, és karbantarthatja a parancso-
kat és a makrok konyvtarait, igy biztositva a programok
szabvanyositasat a szervezeten beldl.

Haegyspecialisrobotosalkalmazasspecialis szintaxistigényel,
akkor konnyen elkészitheti ezt a szintaxist a konyvtarakban.
Ezt barmikor Ujra felhasznalhatja a programokban, megtakarit-
va a technikai megoldas ismételt elGallitasat igényls extra idét.

ROBOTEXPERT




Gyartasi folyamatellen6rzés
hatékony 3D kdrnyezetben

El&nyok

s Csokkenti a moédositasok koltségeit mar a termék-
tervezés fazisaban és segiti valtoztatasok hatékony,
tobbiranyd kommunikaciojat

=B Csokkenti a fizikai prototipusok szamat az elzetes vir-
tualis validacio segitségével

s Ciklusidé optimalizalas szimulacién keresztdl

=B Segiti a folyamatok ergondmiai vizsgalatat

=B Egységesitett modellek Ujra felhasznalasaval a rafor-
ditott id6 lerévidithetd

=B Atermelés kockdzatanak minimalizalasa tobb gyarta-
si forgatékonyv szimulalasaval

=B Mechanikus és elektromos integralt gyartasi folya-
matok korai validalasa (PLC és robotika)

=B Atermelés lzembe helyezésének elGzetes tesztelése
virtualis kornyezetben

=M Noveli a folyamat mingségét a realis folyamatok
emulaldsa soran az egész folyamat életciklusan ke-
resztll

Jellemz6k

« @ 3D szimulacid

=@ Statikus és dinamikus Utkozés vizsgalatok

s« 2D és 3D metszetek készitése

=B 3D mérési lehet8ségek

=B Mliveletek sorrendjének testre szabasa

o Osszeszerelési folyamat a robot mozgési palyajanak
az Utvonal tervezése

Osszefoglalas

A Process Simulate egy digitdlis gyartasi megoldds a 3D
kornyezetben torténd folyamatellenérzéshez.

A Process Simulate lehet6vé teszi a gyartasi egységek,
csoportok szamara, hogy virtudlisan teszteljék a gyartasi




koncepciokat — az Uj termékbevezetések életciklusa soran.
A termékek és er6forrasok 3D-s adatainak felhaszndlasa
megkonnyiti a komplex gyartasi folyamatok virtualis valida-
lasat, optimalizaldsat és zembe helyezését, ami gyorsabb
bevezetést és nagyobb termelési mindséget eredményez.

Process Simulate lizleti értéke

Atermékek és gyartasifolyamatok komplexitasa folyama-
tosan novekszik, ezért a gyartastervezés egyre nagyobb
kihivasokba Utkozik. A gyartdstechnikai csapatoktdl el-
varjak a hibatlan Uj termékek bevezetését, a koltségek,
a mindség betartdsat és a gyartasidében torténd elindi-
tasat. Ezeknek a kihivasoknak valé megfelelés érdekében
a vezet$ gyartdk kihaszndljak szervezeti ismereteiket, a
termékek és eréforrasok 3D-s modelljeinek rendelkezés-
re dllasa virtualisan korszer(Usiti gyartasi folyamataikat.
Az Ujonnan fejl6dd technoldgiaval tobb ezer hitelesitési
kisérlet végezhet6 hatékonyan és szinte automatikusan
az els6 gyartasi optimalizalas biztositasara.

A Process Simulate megkonnyiti a gyartasi folyamatok
tervezését és validalasat egy 3D dinamikus kornyezetben.
A Process Simulate teljes mértékben integralddott a
gyartdsorhoz, igy a gyartasi mérnokok ujra feldolgozhat-
jak és hitelesithetik a gyartasi folyamatokat. A folyamat-

szimulacié olyan fejlett 3D kornyezetet biztosit, amely
képes a gyartasi folyamatok redlis viselkedését emulalni,
valamint optimalizélja a ciklusidéket és a folyamatokat.
A Process Simulate megkonnyiti az 6sszeszerelési folyama-
tok, az emberi miveletek és az eszkdzok és robotok me-
chanikai miveleteinek szimulacidjat. A Process Simulate
nagymeértékben skalazhato, és kilonboz6 mérnoki tudast
biztosit az adatokkal és eszkoztarral a részletes folyama-
tok vizsgélatahoz és kilonbozE fazisok és perspektivak
ellen6rzéséhez.

Integralt kérnyezet a gyartasi folyamat validalasahoz

A Process Simulate lehetévé teszi a gyartasi folyamat kii-
6nb6z6 szegmenseinek ellendrzését. Az Gsszeszerelési
folyamatok, az emberi m(iveletek, a hegesztés, a lézeres
hegesztés és a ragasztas, valamint mas robotfolyamatok
ugyanazon kornyezetben szimulalhatok, lehetévé téve
a virtudlis termelési zondk szimulacidjat. A szimulacio
emellett redlis emberi viselkedést, robotvezérlGket és
PLC logikat emulal.

Process Simulate Assembly

Process Simulate Assembly lehetévé teszi a felhasznaldk
szamara, hogy ellenGrizzék az 6sszeszerelési folyamat

PROCESS SIMULATE
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megvaldsithatdsagat. Lehetbvé teszi a gyartastervezdk sza-
mara, hogy meghatdrozzak a leghatékonyabb szerelési szek-
vencidt, és a legrovidebb ciklusidét valamint figyeljenek az
Utkodzési tdvolsag biztositasara. A Process Simulate Assembly
lehet&séget nyujt a folyamathoz megfelel§ eszkéz kivalasz-
tdsdra egy mindsitett eszkozkdnyvtar segitségével, virtualis
elérési tesztekkel és Uitkdzéselemzéssel, valamint a termék és
az eszkoz teljes Osszeszerelési folyamatanak szimulalasaval.

A Process Simulate Human

A Process Simulate Human lehet&vé teszi a felhasznaldk
szdmara, hogy ellendrizzék a munkadllomds tervezését,
biztositva a termék részeinek elérését, Osszeszerelését
és karbantartasat. A Process Simulate Human hatékony
képességeket kindl az emberi mlkodés ergondmiai
elemzéséhez és optimalizalasdhoz, ezaltal az ergonémi-
ailag biztonsagos folyamatnak az iparagi szabvanyoknak

New Manual Test ~ EditTest Fill TestResult TestResult Preview Run Auto Test Update Last Result

| hooo

megfelel6en. Az emberi szimuldcids eszkdzok segitségé-
vel a felhasznald valdsithatja meg az emberi feladatok
realisztikus szimulaciodjat és optimalizalja a folyamatidét
az ipari szabvanyos ergondmiai konyvtarak szerint.

Process Simulate Spot Weld

Process Simulate Spot Weld lehetévé teszi a felhasznaldk
szémdra a ponthegesztési folyamatok tervezését és valida-
lasat egy 3D grafikus és szimulacids kornyezetben a korai
tervezéstdl kezdve a részletes mérnoki szakaszokig és az
offline programozaésig. A Process Simulate Spot Weld meg-
konnyiti a gyartastervezsi feladatokat, példaul a hegesztési
pontok elosztdsat a geometriai és ciklusidé-korlatokat ki-
szolgald dllomdsokhoz, valamint a mindsitett konyvtarbdl
szérmazo legjobb hegeszt6pisztoly kivalasztasat a meglévd
hegeszt6pisztolyok és eszkdzok Ujra felhasznélaséra.

Process Simulate Robotics

Process Simulate Robotics lehetévé teszi a felhaszndldk
szdmadra, hogy megtervezzék és szimuldljak a rendkivdl
Osszetett robotcelldk miikodését. A tobbrobotos gyarto-
celldkban a robotok kozotti zonak kialakitasa és 6sszehan-
goldsa osszetett és bonyolult feladat. A Process Simulate
eszkozei segitenek ezen feladatok gyors és egyszer( végre-
hajtaséban a ciklikus eseményvezérlés és az emulalt robot-
vezérl§ segitségével. A robotics simulation tools eszkdztar
elemei lehetévé teszik Utkdzésmentes robot Utvonalak
kialakitasat és a robot ciklus idejének optimalizaldsat.




Process Simulate Commissioning

Process Simulate Commissioning lehetévé teszi a felhasz-
naldk szamara, hogy a meglévd gyartasi és mérnoki adato-
kat felhasznalhassak a koncepcionalis tervezéstél egészen a
valddi gyartdsorig. A Process Simulate Commissioning egy
koz0s integracios platformot biztosit a kilonb6z6 termelési
z6nék / cella (mechanikai és elektromos) Gzembe helyezé-
sében résztvevs kilonbozd eszk6zok szamdra. A Process
Simulate Commissioning-el torténd GUzembe helyezéssel
a felhasznaldk a valds PLC-kédot futtathatjak a meglévd,
aktualis hardverrel az OPC szerveren keresztil a tényleges
robotprogramok segitségével, igy létrehozva a legrealisz-
tikusabb virtualis Gizembe helyezési kornyezetet.

Tovabbi funkcidk

B Eréforras-modellezés (3D és kinematika)
s Gyartdsor és munkaallomasok tervezése
« @ Dokumentdcios eszkozok
s Tamogatott JT ™ vizualizacids szabvany
« @ Emberi feladatok szimulaldsa:
e Elérési munkaterek vizsgalata
* A dolgozé latéterének vizsgélata
¢ El6re bedllitott pozicidk hasznalata
e Automatikus megfogas-varazslé
e Ergondmiai elemzés
=@ Diszkrét és folytonos szimulacio:
* A ponthegesztés igazitdsa a munkadarab
felllete alapjan
* Hegesztépisztoly keresési varazslo
* Hegesztési varrat vetiletének leképezése
a munkadarab fellletére
* A hegesztépisztoly orientacidjanak el§zetes
megadasa
* Hegesztépisztolyok validalasa

* Hegeszt6pisztoly geometria és kinematika
tervezése / modositasa

* Robot elérési teszt

* Intelligens robot elhelyezés

* Robotszimulacid szerkesztés

=B Robotfolyamatok szimulaciéja:

e Eseményvezérelt szimulacié

¢ Teljeskor( (offline) robot programozas

 VezérlGspecifikus utasitasok hasznalata

« Digitalis és analdg jelkommunikacié

* Arobot logikai utasitasainak szerkesztése
és validalasa

=B Virtualis Gzembe helyezés:

* VezérlG eszkozok modellezése (érzékelSk és vezér-
|6 berendezések)

* Valédi HW alapu jel definicid

* A kornyezet elemeinek belsé logikai szimuldcidja
(digitélis és analog jelekkel)

¢ Virtualis modell csatlakoztatdsa valds PLC-vel

e Integralt szimulacio a tényleges PLC programmal és a
hardware csatlakoztatasa OPC szerver interfésszel.

PROCESS SIMULATE




RobotExpert / Process Simulate szoftvercsomag funkcionalitasa

O D P O DA A
LICENSING
Node-locked Machine specific seat, any user (]
Named user User specific seat, any machine a
Concurrent Any user, any machine [ ] a
Borrowing Borrow a Iicefnse frlom a server pool to local machine s s
or a limited period of time
DATA MANAGEMENT
Teamcenter backbone Datjnnjrir;;gceg;fg:fggglee’rssi_gf)ncy a
eMServer backbone Data management and persistency s
(Oracle) on eMServer (Oracle only)
Upgrade to eMServer Option to upgrade data to eMServer s
(Oracle) managed mode
Suppert ot s et el mosgerent u o
File system Data persistency on a windows file system a a a
CAD interfaces D aTasolc and speciic brands (CATIA, PROTE) . . .
Manage esources o et o u
WORKCELL
Workcell Layout Placement manipulation & measurements a a a
SeipeLcolion rearmies cortect o o u
Kinematics Define kinematic components, tools and robots a a a
Modeling Model geometry for resources and entities a a a
Sections Create sections planes and volumes . . .
Compound Equipment Define hierarchical components conFaining cher resources s ™
(nested resources and kinematics)
SIMULATION
Default controller Generic control commands to simulate system behavior a a a
Pick & Place Define pick & place robotics operations a a a
Custamizble OLt & il pranlst e o o o
Gun/Tool Search Geometric s::qud%aepdaggiﬁi;;gréégﬂIibrary with s s
MANUFACTURING FEATURES
Weld points Creations and editing of spot welding points a a
Seams Creations and editing of arc welding seams a a a
Polishing patterns Create Patterns to project onto surfaces for polishing a a a
and spraying operations
Multi section Cut welded parts around weld locations to eliminate a a
collision with tool
Pie chart, AAA Rotate weld gun around the weld point perpendicular a a
to eliminate collision with tool
Weld Point Distribution Comprehensive tool to automatically distribute weld a a
Center (WDC) points to robots/guns, reach, collision and flip checks
Auto Path Planning Automatic collision-free path generation and optimization. a a
Supported for robotics and assembly
HUMAN & ASSEMBLY
Human operations Define human walk, reach and grasp operations (Jack model) a a
Human manipulation Manipulate human model around joints, ™ ™

including rich library of postures

B csomag része O tervezett

ROBOTEXPERT




PRO A PRO A
O D P O OBO P
ANDALO ANA D
HUMAN & ASSEMBLY
Human vision Analyze human vision with dynamic simulation a a
Ergonomics Analyze ergonomics, hazar_dous postures and load, based s s
on international standards
L Disassemble (explode) compound parts with auto
Automatic disassembly sequence generation a a
; . Define and edit material flow and object flow operations,
Object/Material flow combined with robots and human simulation . .
OFFLINE PROGRAMMING
Download Download robot programs to actual controller a a a
Upload Upload robot programs to actual controller a a a
Manual & Automatic Programming
External Axes of external axes (Gantry, Positioner) s . .
TCP Tracker Graphical representation of robot TCP location over time a a a
. Dynamic reporting tool of robot joints, locations, speed,
Robot viewer acceleration and other parameters . s .
Customized XML OLP Customize robot commands and manage in libraries a a a
. Merge uploaded operation to an existing one using
Operation merge match & compare tool . . .
Robot programs Station robot program repository a a a
Signal based simulation Robot simulation based on PLC (emulated or real) signals a a
CONTROLLERS
ABB Simulation, download and upload of ABB rapid format a a a
Kuka Simulation, download and upload of Kuka KRC rapid format a a a
Fanuc Simulation, download anq upload of Fanuc RJ and F-100 s s s
rapid format
Yaskawa/Motoman Simulation, download and upload of Yaskawa Inform rapid format a a a
Kawasaki Simulation, download and upload of Kawasaki AS rapid format a a a
Nachi Simulation, download and upload of Nachi format ] ]
Reis Simulation, download and upload of Reis Robstar rapid format a a a
lgm-Ins Simulation, download and upload of IGM INS format O O O
Trallfa-Robtalk Simulation, download and upload of Trallfa robtalk rapid format a a
Duerr Ecotalk Simulation, download and upload of Duerr ecotalk format [ ] [ ]
Comau Simulation, download and upload of Comau pdl format a a
VKRC (VW) Simulation, download and upload of Kuka VKRC (VW) rapid format a a
A RobotExpert / Process Simulate kivalasztasanak kritériumai
¢ Arc, Laser, deburring, gluing,
sealing, polishing, handling
Process Simulate RobotExpert

Event-based

Managed (TC/eMServer)

Emams 2 e

Spot, Paint, D&R, Material
handling (controlled)

\

Event AND Time based
B —

v

Unmanaged (file system)

RobotExpert

* Use-case

¢ Budget

¢ Simulation Type
¢ Data Managment

PROCESS SIMULATE
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