WELD

O software para programagao
offline de robods de solda.

O Almacam Weld é dedicado a programacao offline de robés
de solda por arco. Permite otimizar a taxa de utilizacao de seus
robos resultando em aumento da flexibilidade e produtividade
melhorada. Sendo um precursor ao longo dos ultimos 25 anos, o
Almacam Weld é agora a solugao lider no campo de programagao
offline de robos de solda e é elogiada por diversos fabricantes
e integradores que propoe o Almacam Weld para seus clientes.

Através de uma interface grafica, o Almacam Weld permite programar
um rob6 a partir de um ambiente virtual utilizando condigoes de solda
qualificadas. As pegas ou montagens a serem soldadas, juntamente
com o ferramental, sdo importadas a partir de um sistema CAD 3D. Um
simulador especifico permite levar em conta todos os parametros do
controlador e simular os movimentos do robd na tela.

O Almacam Weld combina o conhecimento do soldador com as
ferramentas de programacgao e simulagao que permitem criar programas
em condigoes otimizadas, até mesmo para validar o projeto do
ferramental ou estudar um setup de célula. O Almacam Weld pode gerar
programas que nao irdo exigir ajustes na fabrica.

Um pds-processador especificamente adaptado para o controlador
permite gerar com o Almacam Weld os programas preparados para a
linguagem do robé. Gragas a fungdes especificas de dimensionamento
de células e programas, o usuario pode se beneficiar das funcdes de
correcao automatica de erros disponiveis nos robés. O Almacam Weld
pode também gerenciar as fungdes do multi-controlador de novos
modelos de robés, ou seja, dois robés e um manipulador que sejam
sincronizados.

v/ Produtividade melhorada gragas a
programacao offline (reducao dos
tempos ociosos e redugio dos custos
de programagao).

v/ Muito mais rapido que programar por
teaching.

V' Possibilidade de iniciar
imediatamente apés criar os modelos
virtuais de montagens para soldar.

v/ Busca automatica de trajetorias livres
de colisdo.

v/ Simulacao completa e realista com
a célula completa o que garante
a confiabilidade tanto do projeto
quanto da produgao da célula.

v/ Qualidade melhorada gracas a
integracao de todos os parametros de
solda (angulos de tocha, saidas, etc.)

\/ Reducao do ciclo de programacgao
para pecas similares gragas a
transferéncia automatica de
programas de solda.

v/ Condicdes de trabalho melhoradas e
aumento da seguranga.
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Principais fun¢oes

« Selegao de trajetdrias de solda com reconhecimento
automatico da geometria da peca ou bordas de
montagem.

Angulos de tocha, comprimento de fio e velocidade de
solda em pontos caracteristicos.

Parametros de solda (corrente e tecelagem) em pontos
caracteristicos.

Costuras multi-passagem.

Soldagem por pontos.

Sequenciamento de corddes de solda.

Coépia dos parametros de soldagem (reproduzindo a
especificagdo dos parametros de soldagem: WPS).

Geracao de um programa baseando-se na tarefa de
soldagem definida.

Geragao de sequéncias de detecgao para reposicionar
as costuras.

Selegao automatica da configuragao da célula do robd
para encontrar uma posi¢ao valida do robé sem risco
de colisdo ou singularidade (analisa e identifica as
caracteristicas do caminho analisadas para determinar
e configurar automaticamente uma solugao de eixo
externo ideal para tornar a pega alcangavel com uma
resolugao automatica de singularidade, colisoes,
problemas de junta e limite de alcance).

Copia e simetria de um programa de soldagem dentro
de uma mesma peca.

Transferéncia automatica de um programa de solda por
meio de uma peg¢a modelo para uma pega similar com
diferentes dimensoes. « Transferéncia de programa
entre diversas estagoes.

Mover os pontos do programa usando a ferramenta
“3D mover”.

Detecgao de colisdes no modelo completo de
instalagcao (pe¢a, ferramentagao e maquina).
Simulacao de programa realista integrando os recursos
do robd (velocidade, aceleragcao e pontos especificos)
e calculo do tempo de ciclo.

Programacao multi-robd (sincronizagao continua entre
os movimentos de diversos robos e eixos externos).
Geragao automatica de trajetorias livres de colisdao nas
costuras.

Gestao de agarrar e soltar a ferramenta (por exemplo:
mudanca de tocha ou desapego de uma camera).
Chamadas de subprogramas (corte de fio, limpeza de
tocha e outros programas personalizados).
Atualizacdo do programa entre o controlador e o
software (limitado a algumas marcas de robés).
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« Reposicionamento da pega de acordo com os
requerimentos do robé.

« Tarefa de calibragao da célula do rob6 a ser concluida
pela Alma durante a instalagdo e implementagao do
software no local (as caracteristicas da célula virtual
sdo atualizadas de acordo com as da célula real).

» Importagao de pecas e ferramentagao em IGES,
Parasolid e formatos STEP.

» Importacao de modelos nativos 3D como opcional
(Catia® v4/v5/v6, Inventor®, Solid Edge,
SOLIDWORKS®, Creo®, SAT/ ACIS®).

» Modelagem completa da célula e seu ambiente

» Levando em conta as cinematicas da célula
(velocidade, aceleracao, pontos singulares).

» Posicionamento de objetos com restrigoes.

« 3D biblioteca de objetos (robds, posicionadores,
tochas, etc.)

» Geragao de um relatério gerencial contendo todas
as informacgdes relacionadas ao programa de solda
(comprimento do cordao, tempo de ciclo, etc.)

« Operagao com licenga Unica ou flutuante.

« Integragao com a linguagem de programacgao Visual
Basic® para desenvolvimento de macros especificos.
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