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Gamybos automatizavimo sprendimy grupeés

1. Gamyba ir apdirbimas

* NC Shop Floor Programmer
* 6 papildomos CAM rolés platformoje

2. Gamykly automatizavimas

* Robot Programmer
* Factory Simulation Engineer

3. Bendradarbiavimas gamyboje

* Lean Team Player
* Business Innovator
* Industry Innovator
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Gamyba ir
apdirbimas

NC Shop Floor Programmer
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NC Shop Floor Programmer

2.5 asiy frezavimo operacijos
3.5 asiy frezavimo operacijos
Daugiaasis apdirbimas
Probing ciklai

Speciali Wire EDM programelé
Geometrijos atpazinimas
Keliy detaliy programavimas
Integruota stakliy simuliacija
Pilna asociacija su dizainu

Realaus-laiko bendradarbiavimas
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* Shop floor dokumentacija
* Dirbkite neprisijunge su ‘On-The-Go’
* Sklandus NC duomeny generavimas

 Naudingas vedlys ir pagalbos ikoneles
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NC Shop Floor Programmer

2.5 ir 3-asiy stakliy programavimas 3D detaliy gamybai

* 3ir3+2 asiy frezavimas

* Geometrijos atpazinimas
* Pavirsiaus (Surface) apdirbimas

» Simuliacija, perziura, verifikavimas

dami  Semp  Rmgrammeng  Prgmatic Mlachwng  Serface Marhemng  Asid Msciening | Suboeaton | Ansfysh & OuAER | Vs | REAE T
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NC Shop Floor Programmer

2D detaliy isdestymo optimizavimas (nestingas) ir gamyba

* |Sdestymo optimizavimas pagal

gabaritus ir tikrgja geometrijq
» |Sdéstymas pagal medziagos storj

* Vandens pjovimo, Plazmos ir Lazerio

apdirbimo role
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Manufacturability Check

Patikrinkite dizaino pagaminamuma

» Nustatykite visas modelio sritis, Y =T
kurioms reikalingas ilgesnis |
gamybos laikas

+ Salinimo (subtractive) ir pridéjimo
(additive) gamybos procesas

* Gamybos galimybiy patikrinimas

Check Manufacturabill

Check for both subtractive and additives

/)
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* Geometrijos ir medziagos perziura
Standard  Performing check @ Press F1 for more helg Extend UC  ExportToVSMenu View AR-VR Tools Debug Touch MNonlinear wersaning
Select an object or 2 command
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Papildomos CAM roles platformoje

Role

Galimybeés

Pagrindiniai komponentai

Shop Floor Programmer

3 asiy frezavimas

Stakliy kinematika/ EDM

Prismatic Machine
Programmer

2.5 asies frezavimas

Stakliy kinematika HSM, EDM

Prismatic & Mill-Turn
Machine Programmer

2.5 axis asies frezavimas + tekinimas

Stakliy kinematika HSM, EDM

Mold and Die Programmer

3 asiy frezavimo su specifine
automatizacija liejimo formy ir Stampy
procesams

Stakliy kinematika HSM, EDM

Milling Machine Programmer

5 asiy frezavimas

Stakliy kinematika HSM, EDM,
Robot machining

Mill Turn Machine
Programmer

5 asiy frezavimas + tekinimas (Apima visas
turimas galimybes)

Stakliy kinematika HSM, EDM,
Roboty Apdirbimas
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NC Shop Floor Programm
DEMO
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Gamuykly
automatizavimas

Robot Programmer
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Robot Programmer

Pagrindinés robotizavimo operacijos
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Perkelimas

Paimti ir padéti B
Aptarnauti masinas

00000
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Testiniai procesai
Suvirinimas
Klijy uzliejimas
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Robot Programmer

Paprastas, saugus duomeny valdymas debesyje

 Roboto judesiy optimizavimas

 Daugiau nei 1800 roboty biblioteka
(Fanuc, ABB, Kuka, Arcman, Epson,
Yamaha, Mitsubishi, Motoman,
Omron, Panasonic, ...)

* NRL - Native Robot Languages
* Nereikalingi postprocesoriai

* Galimybé naudoti SOLIDWORKS

modelius jrankiams, kinematikal Sriivsu " wasu e KOBEXO ABB FANUC NACHI [T A i
YASKAWA EEEEE 1<LJICA Panasonic ¥ [hiiRg][S1)]
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DELMIA Robot Programming
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Robot Programmer

Robot Programmer integracija su SOLIDWORKS

Roboto operacijy
Robotines gardeles Irankiy kinematikos programavimas, Roboto nuosavos kalbos

isdéstymas programavimas simulacija, tikrinimas programy eksportas

i e
rrrrrrr

ISnaudokite 3DEXPERIENCE
platformos lankstuma ir
integraluma projektuodami
- el p— ot === | gaminius ir roboty programas

Masiny 3D modeliy 1y - Gaminamo vieningoje duomeny aplinkoje
kdrimas gardelei modeliavimas produkto 3D L )

modeliavimas
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Gamuykly
automatizavimas

Factory Simulation Engineer
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Factory simulation Engineer

Virtualios gamyklos isdestymas
* Naujos ar esamos patalpos
 Apibréziamas erdviy, jrangos ir srauty isdestymas
* Virtualiai jdiegiama jranga ir surinkimo linijos
 Gamyklos srauty simuliacija

Ergonomika

* Matomumas, pasiekiamumas, erdve,
laikysena trimateéje erdvéje

Procesy inzinerija

* Simuliuojamas ir validuojamas surinkimo
nlanas optimizavimui

* Procesy srauty simuliacija
 Laiko analize
Robotika

* Roboty, koboty, automatizuoto transporto diegimas ir simuliacijos
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Virtualiosios gamyklos resursai

@ Work Center

@ Manufacturing Cell

& Conveyor

@3 NCMachine

% Industrial Machine

Q Inspect

&2 Control Equipment

[_:E?_'_J Legic Centroller

g Tool Eguipment

E Storage

oﬁ Sensor
@ User Defined Rescurce

@ Manufacturing Product

Resursas

Apibudinimas

Tipas

Manufacturing

Visas fabrikas, gamybos linija, stotys ir t. t.

Cell
Conveyor Juostinis konvejeris produktams gabenti

Storage Stelazai, lentynos, konteineriai, padeklai ir kt.

Robot Naudojamas produktui perkelti nuo vieno resurso j Kita.
Worker Naudojamas produktams perkelti ir konkreciai veiklal

vykduyti, pvz., remontuoti.
NC Machine Programuojamos apdirbimo stakles
Sensor Naudojamas lazerio spinduliui, artumo jutikliams

Tool Equipment

I[rankiai, stendai, tvirtinimo detales ir kt.

Manufacturing
Product

Gamybineje gardeleje kuriamo ar apdorojamo produkto
reprezentacija, taip pat naudojama ir simuliacijoje
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[Z] Mobile Resource X
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Resource Type AGY

Maobile Resources | 3

4 F || d B

Stopping Space | 300.000mm

oK Cancel
@, Generate collision free path for worker
-
Define Pathway

Manage Walk Paths

Configure Pathway

Instantiate Mobile Resource

Manage Pathway Connections

Manage Segment Connections

Generate Path System
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Virtualios gamyklos simuliacijos rezultatai

Simuliacijos diagramose rodomi statistiniai duomenys
apie gamybos sistemos elementus (medziagas,
saugyklas, operatorius, konvejerius, robotus, j&jimo ir
ISejimo zonas) ir resursy busenas modeliavimo metu.

Simuliacijos rezultatus galima atvaizduoti:

 Spalvy kodais ir buseny indikatoriais
(tuscias, pilnas, dirba, laukia, keliauja).

 Konkreciy elementy darbo grafikalis.
* Sistemos nasumo monitoriaus grafikais.
* |Ssamiomis visos sistemos lenteliy ataskaitomis.
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Variantiné simuliacija (pavyzdys)

Vertinimas:

* Remdamiesi simuliacijos analize matuyti,
kad grezimo masina pilnai neisnaudojama.

 Grezimo masina lauke apie 12 % (3418 sek. =
56 min.) modeliavimo trukmes.

* Darbininkas #3 nespeéja atlikti apdorotos
detalés perkelimo is masinos | saugykla

®5etup  Resowrce Bebavior mmmllmmhhnnr Analysis and cotput - PPR Standard - Se

operacijy. - o
D J | 8 - i lsnaudoumas

* Reikia iSbanduyti prijungti darbininka #4 siai
operacijal.
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Variantiné simuliacija (pavyzdys)

Rezultatas:

* Atlikus simuliacija su papildomu darbininku, matome, kad grezimo stakliy iSnaudojimas
padidejo nuo 86% iki 93 %, o laukimo laikas sutrumpéjo nuo 12% iki ~1,5 %.
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Bendradarbiavimas
gamyboje

Lean Team Player
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Lean Team Player

Bendravimas debesyje
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