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CAM — CNC Prozesskette

Die Erstellung eines Roboterprogramms aus den CAD-Daten benétigt einen vorgegebenen Arbeitsablauf. Dieser ist den
nachfolgenden Abbildungen zu entnehmen.

Mit einer erfolgreichen CAM-Einbindung ist es mdoglich eine Produktion (z.B. mit dem Prozess
Frasen) mit der LosgréRRe eins einzufiihren. Es ist notwendig, einwandfreie CAD-Datenpakete zu
verwenden. In diesem Bereich bietet es sich an CAD-Softwareprodukte zu verwenden, welche
auch eine CAM - Implementierung ermdglichen. Grundséatzlich ist die Garantie eines
einwandfreien CAD Datenpakets ausreichend.
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Aus den CAD-Daten wird unter der Verwendung einer CAM-Software ein NC-Programm
generiert.

Dieses NC Programm wird Uber einen Postprozessor, welcher idealerweise auch das
Simulationsprogramm darstellt, von einem neutralen CNC Format auf RAPID Code (ABB
Roboter Programm) (bersetzt. Das Roboterprogramm, welches das Ergebnis des
Postprozessors ist, gilt als Grundlage fiir die Robotersimulation. Die Simulation der erstellten
Programme ist wichtig, da CAM Systeme meist nur 5 Achsen berechnen, ein Roboter aber
zumindest 6 Achsen besitzt.

Die Koordinatenangaben der Positionen sind auf das Werkobjekt bezogen, sodass die
Umsetzung des CAM Programms erleichtert wird. Wenn die Koordinatenangaben absolut in
Relation zum Basiskoordinatensystem erfolgen wirden, wére eine Umsetzung nur mit grof3em
Aufwand mdoglich. Mit dem Simulationsmodell werden Untersuchungen des Prozesses bzw. des
Gesamtsystems durchgefilhrt und notwendige Anderungen des CAM-Programms
vorgenommen. Beim Realsystem werden die aktuellen Werkobjekt- und Werkzeugdaten in das
Programm eingespielt. Das bedeutet, es wir der Abgleich zwischen der virtuellen Realitéat und
der Realitat geschaffen um die Unterschiede (Toleranzen, Abweichungen von der Montage, etc.)
zu kompensieren.

Nach diesen Anderungen ist das System fiir die Bearbeitung in softwaretechnischen Belangen
vorbereitet.
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Abgleich der virtuellen Realitat mit der Realitat

Von virtueller Realitat spricht man bei Simulationsprogrammen wie z.B. RobotStudio. Diese Systeme sind in der Regel nicht oder auf
Grund der Rechengenauigkeit nur mit sehr geringen Toleranzen (im um Bereich) behaftet. Um nun ein simuliertes CNC Programm in
die Realitat zu Ubertragen, bedarf es eines Abgleichs der oben bereits erwahnten Werkobjekt- und Werkzeugdaten, aber auch der
Kalibrierung von z.B. externen Achsen (siehe nachfolgende Abbildung).

External axis

Fur den Abgleich gibt es unterschiedlichste Methoden. Die am haufigsten verwendete und leider auch ungenaueste Methode ist das
Vermessen dieser Koordinatensysteme mittels Messspitze. Da es sich hier um eine manuelle Vermessmethode handelt, hat der
Mensch einen sehr groBen Einfluss auf die Genauigkeit des Messergebnisses und dieses ist von der ,Tagesverfassung“ des
jeweiligen Programmierers abhangig.

Es gibt aber auch eine Reihe von automatischen Methoden, die ohne das Einwirken eines Menschen funktionieren, wie z.B. die
Vermessung mittels FC Calibration. Diese Messmethode stiitzt sich auf die Force Control Technologie und arbeitet Uber die
mechanische Zwangsfiihrung des Roboters. Das bedeutet, dass die Messgenauigkeit der Wiederholgenauigkeit des Roboters
entspricht und somit eine der genauesten Methoden zur Vermessung des Werkobjekt- als auch des Werkzeugkoordinatensystems
darstellt.

Halt man die Prozesskette fur den Einsatz von CAD/CAM Programmierung im Zusammenspiel mit einem 6-Achsenroboter ein, erhalt
man ein flexibel einsetzbares schnell in Betrieb zu setzendes System, welches speziell fir Bauteile mit geringerer
Genauigkeitsanforderung eine hervorragende Alternative zu CNC Maschinen darstellt. Solche Anlagen von ABB und ABB Partnern
wurden schon vielfach zum Einsatz gebracht und erhéhen die Produktivitat und Rentabilitat unserer Kunden rund um den Globus.

Link zu Datenblatt (FC Calibration)
Link zu Datenblatt (Service Station)
Link zu Datenblatt (Spindelpaket)
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http://stage-www.abb.com/global/atabb/atabb104.nsf/99ad595c32e0c2d9c12566e1000a4540/4865da476e3f3253c12577a50031cdf0/$FILE/FC_Calibration_DE_web.pdf
http://stage-www.abb.com/global/atabb/atabb104.nsf/0/e52133c7554dd549c12577a5003a446b/$file/FC_ToolServiceStation_DE_web.pdf
http://stage-www.abb.com/global/atabb/atabb104.nsf/0/9e9e41b27d029011c12577a5003a410b/$file/FC_Tool_SPackage_DE_web.pdf
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