Delmia V5 Robotics

Tento softwarovy produkt umoznuje komplexni navrh, simulaci, optimalizaci a programovani
robotizovanych pracovist v 3D prostiedi digitalni tovarny. Tento produkt sdili stejnou V5
architekturu jako napfiklad CATIA ® a ENOVIA ®. Obrovskou prednosti Delmie V5 Robotics je
to, Zze vyuziva knihovnu vyrobnich zafizeni, ktera obsahuje vice nez 700 pfesnych modell
robotu.

Ukazka robotizovaného pracovisté vytvoreného pomoci Delmia V5 Robotics

V8echny moduly programu Delmia jsou mezi sebou kompatibilni a dovoluji lepsi spravu a
vyuziti dat. To pak umoznuje daleko rychlejsi pfipravu vyroby. V procesu pfipravy vyroby lze
uSetfit znacné finanéni naklady. Po¢ate¢ni vklad sice mize byt obrovsky, ale s opakovatelnosti
vyroby nam naklady klesaji.

Delmia V5 Robotics nabizi dostupné, flexibilni a uzivatelsky pfistupné feseni pro definovani
obrabécich strojl, rozvrzeni pracovnich bunék, programovani robotd a simulaci pracovnich
bunék. Je zakladnim OLP systémem. Umi zachytit zasadni filosofii zaméru programatora robotd
(umozni firmé rozpoznat opakujici se nejlepsi pokyny), umi pusobit na programovaci pamét a
zautomatizovat opakujici se praci v programovani robota. V5 Robotics je vhodny pro praci v
automobilovém pramyslu, specialné pro robotizované svarovani a operace s materidlem. Maze
byt ale rozSifen i pro vyuziti v jiném oboru. V5 Robotics poskytuje jednu z kliCovych komponent
Delmie V5, a to end-to-end feSeni pro Body in White manufacturing (vyroba karoserii). V5
Robotics pouZije jako vstup plan procesu a provede vSechny operace nutné k definovani a
analyze chovani zdroje. To je zapotfebi k provedeni planu procesu, ktery pfesné popisuije, jak
dily vstoupi, jak budou uchyceny, svafeny a jak vystoupi z pracovni burky. Uzivatel mize lehce
a presné oveéfit a zanalyzovat vyrobni proces pomoci fyzicky zalozenych simulaci zdroje. Kdyz
je plan pracovni buriky nadefinovan a ovéren, stava se startovacim bodem pro dalsi krok v
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procesu — programovani ovladani. Zakladnim kamenem pfi planovani robotizovanych pracovist
je reakéni, zdrojové-centricky simulovany model. Povoluje uzivatelim pouzivat jednotlivé
modely k vykonani mechanickych simulaci, simulaci toku a simulaci fizeni a to vSe ve stejném
V5 prosttedi. Casto predstavuje procesni plan procesy v krocich, které nejsou pfimo
aplikovatelné na aktualni stav procesu potfebnych k vyrobé. V5 Robotics rozSifuje procesni
plan pfidanim aktualni informace o programovaném zdroji do existujiciho procesniho planu,
¢imz reprezentuje realitu robota, a zdrojové procesy vyzadujici splnéni pozadavku procesniho
planu. Simulace mohou byt kontrolovany pfi procesni logice: sledovani jednotlivého dilu béhem
zdrojové operace nebo zdrojové-centrovanym zpusobem, kdy zdroje reaguji na dil, jakmile
vkro€i do systému. V5 Robotics ma lehko-naucitelnou a uzivatelsky pfistupnou
graficko-programovaci formu, knihovny robot( a doprovodné vybaveni nastroji. Toto rozhrani
dovoluje programatorovi vizualizaci a editaci mnoha programu pro roboty pfimo ve 3D pohledu.

RozvrZeni robotizovaného pracovisté v Delmia V5 Robotics

V5 Robotics obsahuje nékolik charakteristicky zaméfenych Podmokll. Device Building, ktery
slouzi jako kompletni sada nastroju pro modelovani mechanickych systémda, které se typicky
vyuzivaji ve vyrobnich procesech. Obsahuje napf. koncové nastroje robotu, polohovaci zafizeni
apod. Ugelem je sestaveni kinematickych zafizeni v&etn& vyuziti inverzni kinematiky. Modely
dili mohou byt vytvoreny v systémech CATIA, Delmia nebo v jinych CAD systémech.

DalSim podmodulem je Device Task Definition, ktery poskytuje vSechny nastroje potfebné
pro 3D modelovani na urovni robotizovaného pracovisté. Proveditelnost pohybu robota a jeho
programovani se uskute€nuje v uzivatelském prostfedi, které integruje konstrukcni a vyrobni
data v jednotném 3D prostfedi.

Dalsim podmodulem je Arc Welding, specialni modul pro feSeni problematiky obloukového
svarovani. Umoznuje automatické vytvareni prostorovych kfivek pro drahu svarovaciho
nastroje a nastaveni parametrt svafovani.

Nasledujici modul Workcell Sequencing pfedstavuje vykonny 3D néstroj pro simulaci
robotizovanych vyrobnich procesu. Vyuziva k tomu model pracovisté pfedem vytvoreny v
modulech Device Task Definition, Human Task Simulation nebo DPM Assembly Process
Simulation. Pomoci modulu Workcell Sequencing mohou uzivatelé koordinovat skupinu
zafizeni, sledovat jejich funkci a vzajemnou spolupraci.

Realistic Robot Simulation (RRS) umoznuje integrovani vlastniho software fidicich jednotek
robotll do Delmia V5 Robotic pfi simulaci robotizovanych pracovist.

Poslednim podmodulem je Off-Line Programing (OLP), coz pfedstavuje feSeni pro navrh a
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Upravu fidicich programa slozitych robotizovanych pracovist a jejich pfeneseni do/z fidiciho
systému robota (download/upload). Velkou vyhodou je, ze navrh programu neni zavisly na
fyzické dostupnosti vyrobnich zafizeni
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