(orobotics

AUTOMAPPPS

SZYBKIE PROGRAMOWANIE ROBOTOW
OFF-LINE

AUTOMAPPPS SW w petni lub pétautomatycznie
programuje roboty do procesow powierzchniowych,
takich jak:
= malowanie / klejenie
= szlifowanie, szlifowanie, polerowanie
= czyszczenie za pomocy czujnika kontaktu
i zdalnego sterowania narzedzia
= spawanie
= obstuga maszyn i linii

Upraszcza lub automatyzuje programowanie robotow:

= aplikacje offline o duzej ztozonosci

= reaktywnie w kilka sekund

= 100% i spoty (naprawa / MRO)

= w waskich przestrzeniach na wielu robotach

Dostepne wersje oprogramowania to:

= AUTOMAPPPS OLP do programowania offline
we wszystkich wariantach

= AUTOMAPPPS REACTIVE do automatycznego
programowania robotéw z uzyciem czujnika
lub wejscia cyfrowego

Sprawdzone w milionach
wygenerowanych programow robotow!

Programowanie off-line z WYSIWYG

AUTOMAPPPS OFFLINE oferuje Szybsze
i wygodniejsze programowanie w trybie offline robota
przy uzyciu CAD lub innych danych o obrabianych
przedmiotach do programowania robotoéw i zadan.
Zautomatyzowane unikanie kolizji i planowanie ruchu
robota upraszczajg prace z samymi robotami -
szczegOlnie dla uzytkownikéw, ktérzy nie czesto
programujg roboty, a takze dla ekspertow, ktérzy majg do
czynienia z waskimi celami zrobotyzowanymi z wieloma
robotami i Sledzeniem linii. Symulacja procesow
WYSIWYG pozwala przewidzie¢ i zweryfikowa¢ wynik
nawet przed skonfigurowaniem stanowiska pracy
i zredukowac¢ wymagane fizyczne testy.

Zalety:
= zminimalizowany czas i koszty programowania

= proste uzycie dla nie-ekspertow

= wbudowane know-how procesowe

= ograniczone testy i nieproduktywny czas

= optymalizacja czasu cyklu, miejsca i HW

= efektywne kontrola stanowiska dla wielu robotéw
= idealny do bardzo réznorodnych wariantow

i niskich serii produkeyjnych

Przyktady programowania offline robota szlifowania wielu robotéw.
Gtéwne zdjecie dzieki uprzejmosci ASIS GmbH.

Przyktad symulacji procesu WYSIWYG: czyszczenie oparte na
kontakcie przed malowaniem. Symulacja obejmuje usuwanie kurzu,
ponowne zanieczyszczenie, efekty sekwencji i predkosci.
Zastepuje / zmniejsza liczbe testow.

Programowanie réznorodnych wariantéw
nawet do 10 tysiecy czesci

AUTOMAPPPS OFFLINE udowodnit, ze skaluje sie
do programowania nawet tysiecy wariantéw czesci
w aplikacjach malarskich.

Obstugiwane sg dwa podejscia:
= (Czesci zbudowane z kilku komponentow
0 bardzo duzych wahaniach
= Dostosowanie do zmieniajgcych sie wymiardow
czesci

Przyktad programowania offline i optymalizacji robota - dla ztozonych
czesci i bardzo duzych zmian

AUTOMAPPPS obstuguje uzytkownika
programowania off-line o réznych funkcjach:

podczas

= automatyczne dostosowanie sciezek narzedzi do
zmieniajgcych sie wymiarow

= zibezregulacji przesuniecia sciezki

= unikanie kolizji narzedzia

= adaptacja / ponowne planowanie bezkolizyjnych
ruchow robota

= programowanie
jednoczesnie

= walidacja kolizji bez innych wariantéw

= minimalna praca przy definiowaniu programow

= tatwa i szybka optymalizacja

wielowariantowe  kilku  czesci



Automatyczne programowanie bez kolizji

AUTOMAPPPS automatycznie tworzy robota

bez kolizji (wersja podstawowa).

ruchy

= Roboty z 6 lub 7 osiami
= Ze stotami obrotowymi
= 7 dodatkowymi osiami

Dzieki AUTOMAPPPS nie musisz sie martwic z kolizjami
lub osobliwosciami.

Potautomatyczne programowane szlifowanie duzych czesci w waskim
komorki z dodatkowymi osiami.

Opcjonalnie AUTOMAPPPS moze tworzy¢ bezkolizyjnie
ruchy nawet dla sledzenia linii bez dodatkowych osi
i moze siegac do czesci ruchomych.

Obraz: sledzenie linii wewnatrz ruchomych czesci i miedzy tancuchami.

Wzorce i makra - tatwe programowanie graficzne

Tworz narzedzia na najwyzszym poziomie, z tatwymi
w uzyciu makrami, ktére sa:

= Szybko definiowalne

= Szybka adaptacja

= Autodopasowanie

= tatwe do ponownego uzycia
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Szybszy start: niektére standardowe wzory dostepne do zdefiniowania
obrébka wiekszych czesci jednoczesnie.

Poza standardowym programowaniem Off-Line

,Nie ma, ze jeden rozmiar pasuje do wszystkiego” i ,zadne
rozwigzanie nie pasuje do wszystkich wariantow”. Jezeli
twoja aplikacja jest naprawde wyjagtkowa, funkcje, ktore
przyspieszajg programowanie w innych firmach mogg Ci
nie pasowa¢ w twojej aplikacji. Posiadanie catego kodu
i Scista wspotpraca razem z naszymi klientami, aby
rozwigzac ich wyzwania, zapewnia dostosowane funkcje
lub zadania, import informacji z réznych zrédet idealnie
dostosowany do Twoich potrzeb:

= wdrazaj to, czego naprawde potrzebujesz

= jak naprawde tego potrzebujesz

= tatwy w uzyciu

= w odpowiednim czasie

= W Sposob pragmatyczny

= przystepne cenowo, z szybkim / wysokim RO
= przysztosciowe

AUTOMAPPPS - programowanie w kilka sekund

100% zautomatyzowane programowanie Ww czasie
rzeczywistym: Generuj programy robotéw w ciggu kilku
sekund, nawet 1000 razy szybciej niz tradycyjnie na
robocie. Automatyzuj trudne warianty nie do wykonania
inaczej: MRO, gratowanie oparte na wizji, korekty ksztattu
lub retusz i naprawe wykrytych defektow sekundy
wczesniej.

Zalety:

= automatyzuje nowe, reaktywne aplikacje

= automatyzuje wielkos¢ partii 1

= kompensuje bardzo duze odchylenia pozycyjne
= obstuguje ekonomiczne sledzenie linii

= minimalny czas reakcji

= automatyczne planowanie

= skrocony czas cyklu

Naprawa punktowa i MRO. Zdjecia dzieki uprzejmosci Micro-Epsillon
Messtechnik GmbH & CoKG oraz ATENSOR Engineering and
Technology Systems GmbH
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Wizualizacja malowania wielu czesci w szafie. Automatyczne
generowanie dla nowych, réznych czesci i pozycji w komorze
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Programowanie oparte na funkcjach CAD

Korzystanie z funkcji CAD, proceséw programowania
staje sie szybszy, tatwiejszy, doktadniejszy, np .:

= przycinanie, gratowanie, ciecie wodg, ciecie
= Szlifowanie spawdw, spawanie, dozowanie
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Funkcje CAD do szybszego programowania zadar opartych na

krawedziach / funkcjach.

Wybdr funkcji do definiowania zestawow narzedzi
i po prostu klikajgc w te funkcja, ktorg chcesz
zastosowac, a narzedzie podaza za nig to automatycznie.
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Sledzenie kobotem (kontrolowane sitg) w symulacji i rzeczywiste.

Inne procesy za posrednictwem wtyc
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Procesy optymalnie obstugiwane przez symulacje
i moduty procesu (opcje):

= malowanie proszkowe i malowanie na mokro

= szlifowanie + polerowanie

= kontakt czyszczacy (szczotki / ,miecz robota”)

= czyszczenie bezdotykowe (woda, CO2)

= suszenie, piaskowanie, Srutowanie, spawanie

= kontrola powierzchni / kontrola farby, wizja 3D

= iwiele wiecej...

zek lub na\iadanie.
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Przyktadowe procesy: czyszczenie, suszenie, powlekanie proszkowe.
Dolny obraz dzieki uprzejmosci Jungheinrich Moosburg AG & Co. KG.

Wymagania

PC (Desktop / Notebook, IPC) z:
= 8 GB pamieci RAM
= 100 GBHDD
= Podstawowa karta graficzna 3D
= Wygraj 7,8,10 (zapytaj o Linuksa)

Formaty danych:
= STEP,IGES, JT, STL
= CAD lub czujnik

Roboty:
= 20 wspieranych producentow m.in. HANWHA,
KUKA, FANUC, MITSUBISHI, OMRON,
TECHMAN, UNIVERSAL ROBOTS, DOOSAN,
RETHINK ROBOTICS, STAUBLI, COMAU
= Natywny kod robota eksportowalny - gotowy do
przestania

Modele licencji
= 7 kluczem sprzetowym (tatwa zmiana
komputera / notebooka)
= State i tymczasowe (do wynajecia) i préby
= 12 miesiecy bezptatnej pomocy technicznej i
aktualizacji oprogramowania opcjonalnie
rozszerzony

Dystrybucja w Polsce

CoRobotics Sp. z 0. o.

ul. Ostrobramska 101A, 04-041 Warszawa
T: +48 22 2990080

E: biuro@corobotics.pl

W: corobotics.pl



