alma

act/weld

Softvér pre off-line programovanie
- zvaracich robotov

So softvérom act/weld pre off-line programovanie pod systémom Windows® od firmy Alma, naplno vyuzijete
moznosti a flexibilitu vasho robotizovaného zvaracieho pracoviska.

Programovanie robota v grafickom 3D prostredi s kompletnymi podmienkami zvarania act/weld vyuziva
vykonny algoritmus zamerany na robotizéciu (vypocet trajektérie, vyhybanie sa prekdzkam) a kombinuje ho spolu
s odbornymi znalostami z oblasti zvarania. Pri simulécii a vyhodnoteni naprogramovaného procesu sa bert do
Off-line uvahy vsetky zvaracie parametre a faktory ovplyvnujice proces zvarania.

programovan ie Simulacia procesu pre dosiahnutie optimalneho zvarania
robotov Vdaka dokonalosti simulacie, moze operator este v pocitaci vyhodnotit priebeh celého zvéracieho procesu,
prisposobit program, ¢i posudit celt koncepciu naprojektovania robotizovaného zvaracieho pracoviska.

Spolahlivy a prevratny systém programovania
Integrovana funkcia kalibracie pracoviska ako aj zvarku umoznuje vyhladanie idealnej trajektorie pohybu
zvaracieho horéka ¢i vyhladanie trajektorie s vyuzitim sledovania zvarovej medzery alebo laserového navadzania.

So systémom Alma, budete tazit z nasich skusenosti ziskanych pri mnohych tspesnych instalaciach a vytvorenych
programoch.
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Tel.: +421 43/400 34 80-1 Ak mate zaujem ziskat viac informacii,
E-mail: robotec@robotec.sk nevahajte a kontaktujte nas!

Web: www.robotec.sk




Hlavné technické charakteristiky

Pracovné prostredie

+ 32-bit Windows® softvér .

« Integrovany programovaci jazyk Visual Basic®
pre tvorbu makier.

« Zobrazenie robotizovaného pracoviska ako aj vietkych
objektov v 3D pohlade.

« Riadiaci panel zobrazujuci pohyb jednotlivych osi
a vizualna indikacia ich limitnych hodnot (pristupnost,
kolizie, rychlost,...).

+ Moznost vyberu viacerych poloziek pri zobrazeni
v, stromovom pohlade” programu.

« Funkcia  kopirovania”: priame prenesenie atributov
jedného objektu na dalsi objekt alebo objekty.

« Jednoducha praca s objektmi v priestore vdaka
nastroju na presuvanie grafickych objektov.

Importovanie a modelovanie 3D CAM

« Importovanie casti a nastrojov v IGES a STEP formatoch.

« Importovanie nativnych 3D modelov z programov
Catia® v4/v5, SolidWorks®, Inventor®, ProEngeneer®,
SAT/ACIS®.

« Moznost projektovania pracoviska (robotov,
manipuldtorov, polohovadiel, nastrojov atd.) ako
volitelna sucast programu.

Kalibracia

« Zmena umiestnenia jednotlivych komponentov
naprojektovaného pracoviska vzhladom k robotu.
« Funkcia kalibracie robota systematicky
implementovana Almou pri spusteni softvéru na
pracovisku (kalibracie virtudlneho pracoviska
so skuto¢nym pracoviskom).

Definovanie zvaracej tulohy

- Definovanie uhla sklonu horaka, dlzky vyletu drétu,
rychlosti zvarania v jednotlivych bodoch.

« Zadanie zvaracich parametrov (vysky pradu,
pendlovania) v jednotlivych bodoch.

«Viacvrstvové zvary.

+ Kontinualne zvary.

+ Nastavenie postupnosti zvérania jednotlivych zvarov.

« Duplikovanie naprogramovanych zvarov.

«Vizualizacia hordka pri definovani zvarov.

Uprava zvaracich programov

+Vygenerovanie programov zo zvaracej Ulohy.
« Vygenerovanie sekvencii snimania zvarovej medzery

senzormi pre korekciu vedenia horaku alebo vytvorenie

podprogramov.

- Vyber konfiguracie osi (robota ako aj dalsich externych
osi) v preddefinovanych zoznamoch pre automatické
ndjdenie optimalnej pozicie robota.

« Kopirovanie zvéracich parametrov.

« Prestivanie naprogramovanych bodov pomocou 3D

nastroja.

« Detekcia kolizie na kompletnom 3D modeli pracoviska.
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« Automatickd kontrola celého programu a zobrazenie
potencionalnych problémov v,stromovom pohlade”
(rychlost, kolizie, dostupnost zvarov, atd.).

« Realistickd simulacia programu, ktora berie do
uvahy redlne moznosti robota (rychlost, akceleraciu,
$pecifické body) s kalkulaciu dizky trvania zvéracieho
cyklu.

« Automatické vygenerovanie trajektorii pre zaistenie
optimalneho zvarania s funkciou vyhybania sa
prekazkam.

» Manazovanie vymeny nastrojov (napriklad vymena
horaku).

Postprocesori

« Generovanie zvaracieho programu v jazyku riadiacej
jednotky, beruc do Uvahy instrukcie pohybu v
réznych médoch (cirkuldrny, linearny...), zvaracie
parametre (rychlost zvéarania, vyska pradu, parametre
pendlovania), otac¢anie externych osi a korekciu
vedenia horaku prostrednictvom senzoru.

+ Obnovenie a updatovanie programov po modifikacii
na riadiacej jednotke (v jazyku riadiacej jednotky).

Hardvérové poziadavky

«Pentium IV /1 Ghz/RAM 512
+ 3D grafickd karta / driver OpenGL
« Windows XP Professional
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