l Educational Simulator

-Simulador de Robot : V-ROBOT

| sobre | Estudio por Caso | Testimorial | Paguete |
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¥ Laintroduccian

- El disefiar, inspecddn v programacia de off-line.

_La Herramienta de la interactiva simuladon grafica de 30 para
proagramar

varias funciones y contenidos para el entrenamiento v el uso del
robot

* La funcign
* LA STMULACTION

- La simulacion del pasa, control del robot con los puertos digitales virtuales de I/0, multi-simulacion, manipulacion de la velocdad
de la animacién, Indicacion de la hora laborable

- 302D Datos del modelar — IGES, DXF archivos grabados y imprimidos.

* La Verificacion
- Detecrion automéatica de | colision entre el robot v robat v el robot v objeto ,seleccon del chequeo de la colision v del contral
de |a veloddad, Chequeo visual de la ruting de trabajo del robat en 3D

* El Analisis

- La duracidn de cido

- La posicion v el estado

- Los valores comunes, Velocidades, Aceleraciones, Localizacion del punto del centro de herramientas.,
- Lugar accessible de trabaio

* OLP (Programacion en Off-Line)

- Bl operador del lenguaje del robot

- La revision v traduccion de la gramatica del lenguaje del robot

- La verificacion del programa con la simulacian,

- Bl establecimientn automativo de la informacion de ordenes v el pardmetro

- La extraccon de los puntos de la obra que se necesitan para la programacion de Off Line desde los datos del CAD,
- La organizacion de base de datosl

- La calibracian

- El formato de salida de programa, el cual pueda interpretar el controlador del robot real



* El planeamiento de la trayectoria
- La extraccian de la informacion de trabajo de datos CAD,

- Bl punto de la etiqgueta

- La posicidn + orientacion

- El punto de |a etiqueta DE

- La creacion, modificacion v la grabacion

- La ensefianza fuera de linea{Off line)

*La Transmision

- La Transmisidn de progra ma del robot &l controlador de un robot real.

- DMC internal {Ofrece protocol RS232C)

- lUsual para Floppy diskette

*Las bibliotecas
- Robat, torch, Gripper RGV, M/C, Turning

lichoWr = E
-]

% an

e DI EREE

* El efecto

- La verificacion de mecanismo v proceso de un robot,
- La reduccion del costo v tiempo de instalar el equipo nuevo,

- La reparacion v el complemento de |as instalaciones existidas v |a reduccidn del costo para la educacion
- Bl aumento de la eficada con |a verificacion v la investigacion de utilizacidn del equipo de un robot

- Bl Pre-chequen de la conveniencdia del robot v del equipo al producto

- Bl aumento del efecto educativo con el entrenamiento virtual,
- La supervision de seguridad del robot v del proceso.,

*  Los reguisitos del sistema

Minimo
CPU Pentium |l
MEMORY 54MEB
HDD 300MB
GRAPHIC 1024% 768
VEAM 16ME

as

Windows 93/

Pentium [4
123ME
500ME
10245768
54MB

NT/ 2000/%

La recomendacion



