Przeglad sterowan

Interfejs obstugi
i programowania

Diagnostyka
i pomiary

Narzedziai funkcje
specjalne

Integracja

SINUMERIK Collision Avoidance
Zabezpieczenie przed wystgpieniem kolizji

Optym. zabezpieczenie: m

= Monitorowanie 3D w czasie

rzeczywistym

= Monitorowanie statycznych i
ruchomych komponentéw

oraz narzedzia

Dla skomplik. operacji: m

= Monitorowanie kolizji 3D
nawet przy skomplikow.
rodzajach obrobek, jak np.

obrobka 5-osiowa z

rownoczesnym toczeniem |
frezowaniem oraz osig B

SIEMENS

We wszystkich

sytuacjach

= Monitorowanie we
wszystkich trybach
pracy
v JOG

v MDA
v" Automatic

Zawsze m

widoczna:

= Dodatkowa
wizualizacja 3D
monitorowania
kolizji na ekranie
CNC

Optymalne zabezpieczenie przed wystgpieniem Kkolizji pomiedzy statycznymi
| ruychomymi elementami maszyny oraz narzedziem we wszystkich sytuacjach
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SINUMERIK Collision Avoidance SIEMENS
Mozliwos¢é programowania on-line i off-line

Definiowanie przy pomocy
funkcji NX SINUMERIK
Collision Avoidance

Definiowanie z poziomu

SINUMERIK Operate

Definiowanie tancucha o Y

kinematycznego - v' z uzyciem danych CAD @
Interaktywne definio- v bezposr. wprowadzanie obiektow v bezposr. wprowadzanie obiektow
wanie obiektow kolizji kolizji z uzyciem podstawowych kolizji z uzyciem podstawowych

ze wspomaganiem ksztattow geometrycznych ksztattow geometrycznych @
graficznym - v' z uzyciem danych CAD

62/12/13
8:57AM

PROFIBUS

Mozliwosc¢ definiowania funkcji SINUMERIK Collision Avoidance metodg
online lub offline — kazda z nich z uzyciem efektywnych narzedzi



SINUMERIK Collision Avoidance SIEMENS
Widoki ekranéw SINUMERIK
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Integracja

Tools

Leadscrew achine NG
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Ostrzezenie i wizualizacja 3D

Dziatanie funkcji SINUMERIK Collision Avoidance i symulacja 3D
W czasie rzeczywistym we wszystkich trybach pracy maszyny



SINUMERIK Collision Avoidance SIEMENS
Definiowanie funkcji unikania kolizji

Przeglad sterowan

vV Obszary kolizji Pary kolizji

Interfejs obstugi
i programowania = clive data A B Active data
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PROFIUS i S - BiBALE model

Okreslenie par kolizji

Okreslenie indyw. obszaréw bezpiecz.

Proste definiowanie dziatania funkcji SINUMERIK Collision Avoidance
z poziomu interfejsu operatora SINUMERIK Operate.
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SINUMERIK Collision Avoidance SIEMENS
Wygodne uruchamianie na poziomie NX SINUMERIK

NX SINUMERIK  Collision Avoidance w czasie
Collision Avoidance rzeczywistym w SINUMERIK

Model maszyny w CAD

NX SINUMERIK Collision Avoidance umozliwia modelowanie obiektow
majgcych podlegac kontroli kolizji w wygodny i efektywny sposéb
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SINUMERIK Collision Avoidance
Wygodne narzedzia na poziomie NX SINUMERIK

t ancuch

kinematyczny

Colision Avoidance

SIEMENS

Kontrola kolizji

Animacja osi

maszyny

Sygnalizacja kolizji
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Latwe definiowanie funkcji NX SINUMERIK Collision Avoidance
poprzez klikanie myszg
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SINUMERIK Collision Avoidance SIEMENS
tatwa aplikacja funkcji w CNC SINUMERIK

a‘ Cxport Sinumerik SPT

Indexes A

Chain Element [j]

Colision Pair [ Ny & T

Protection Area Element 0

Ptection s (9

Qupul File A Copyright (C) Siemens G 2012. ALl Rights Reserved. Confidential

File Name :

[D:\tmp\machme.\m ] ; File: model. spf

| ; Project: NCK
Settings A
gljst Output DEF INT RETVAL
] 20 RETVAL = DELOBJ ("FROT_AREA ALL")

@nelm Chains at Srart lvs0 IF (RETVAL <> 0)
40 MSG("Erzor when trying to delete protection azeas")
50 G4 F5

m Apply | | Cancel Ne0 ENDIF

70 RETVAL = DELOBJ ("KIN CHAIN ELEM")
a0 IF (RETVAL <> 0)
¥SG("Error when trying to delete kinematics")
100 G4 F3
110 ENDIF

; $4#44 define Kinematic

N120 SN NAME[Q] = "ROOT"
N130 SNK TYPE[0] = "OFFSEI"
N120 $NK OFF DIR[0,0] = O

Eksport danych z Eksport modelu maszyny i Import do SINUMERIK

NX Collision Avoidance  utworzenie zbioru set-up | aktywacja funkcji

Proste i szybkie przenoszenie do sterowania modelu maszyny
oraz definicji funkcji Collision Avoidance wykonanych na poziomie CAD



