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Siemens Szerszamgép Rendszerek SIEMENS
- iranyt mutatunk a termelekenységben. Iingemuity for life

Amikor maximalis termelékenységroél beszélunk egy szerszamgeép esetében, a SINUMERIK biztosan széba kerdil.

© Siemens Zrt. 2018
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A robotok szama folyamatosan emelkedik szerszamgépes
alkalmazasoknal

Valsag hatasai: A végfelhasznaldk

még rugalmasabb gyartasi Gp(’ . Szerszamgépet kiszolgalo
kornyezetet szeretnének 6,\0 anyagmozgato robotok
N

* Az automatizalas még
egyszeribbé és
rugalmasabba teszi a
gyartast

. Szerszamgeépek robot
kinematikaval
« Automatizalassal a gyartas

a helyi Uzemeknél
maradhat

+  Automatizalassal
egyenletes minéseég érhetd
el

2012 2013 2014 2018*

A végfelhasznalbk egyre tobb szerszamgeépet egészitenek ki robotokkal

Sources: ST, IFR, WRR2013 and own estimates Does not include any transfer systems and rotary cycle machines

© Siemens Zrt. 2018
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A gyartas feladata SIEMENS
- az emberi er6forras optimalizacidja lngenuity for Life

A robotok és szerszamgépek legtobbszor killonb6zo6 gyartotdl szarmaznak, kilonbozé technoldgiai filozofiaval. A
legjobb eset az, amikor ugyanaz a személy konfiguralja, programozza és uzemelteti,
azert, hogy hatékony legyen a gyartas.

© Siemens Zrt. 2018
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vegolcas SIEMENS
- egy vezerlorendszer hasznalata Ingenuity for Ufe

Run MyRobot

A robot integracidja a szerszamgeép vezerlérendszerébe hatékonyabba teszi a gépbeallité specialista munkajat.
A meglevlo személyzet képes lesz beallitani, programozni a robotot, vagy diagnosztizalni annak hibait.

© Siemens Zrt. 2018
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SINUMERIK Run MyRobot
- megoldas minden applikaciohoz

Funkcionalitas

Sztenderd PLC 1/O
csatlakozas

A CNC és robot
szinkronizalva van 1/O-kon
keresztul

Robot parancsok PROFINET-
en keresztik

Teljeskorl vezérlés és
programozas SINUMERIK
Operate kezel6fellleten
keresztil

Diagnosztika és tavoli
hozzaférés SINUMERIK-en

Palyavezérlés SINUMERIK-kel
Kapcsoldédas a
pozicidoszabalyozas szintjén
Az Osszes programozasi
metodus hasznalhato

Digital twin NX-CAM-mel és
VNCK

Diagnosztika és tavoli
hozzaférés SINUMERIK-en

SIEMENS
lngenuity for tife

Teljes funkcionalitasu
Run MyRobot /Machining

+
Robot mozgasvezérlése SINAMICS
hajtasokkal
Tovabbi robot kompenzaciok

Nincs szukség tovabbi
robotvezérlére

Anyagmozgaté robotok gyors

és egyszerli csatlakoztatasa

© Siemens Zrt. 2018
Page 6

10.16.2018.

Robot és szerszamgép kezelése

ugyanazon feliileten

Megmunkalé robotok integralasa

a gyartasi folyamatokba

Teljesen integralt robot
a gyartasi kornyezetbe

Integracié mélysége

DF/PD



9
“@

i pioioioinmonouagsidiiiioioi
L 1010101111000 LI 010

ioioioiofiBiBle
01010101 [T .
R R R Y T .I ossooaE A

—

04
R

Siemens Zrt.

N100UUIUINUV I

aa00ial S



SINUMERIK Integrate Run MyRobot /EasyConnect

- El6re definialt PLC I/O csatlakozas

SINUMERIK CNC gép

SINUMERIK Operate
Diagnosztika

CNC program
(pl. maras, esztergalas)

Kitoltés/betoltés ciklusok

Interfész

PLC-1/O jelek

PLC interface
Profibus / Profinet
PN/PN PN/PB coupler
VDW/VDMA 34180
szabvanyon alapul

SIEMENS
Iug,ov\u?{orufa

828D 840D sl 4

Robot

Robot interfész

Teach-in funkcido

Robot program végrehajtasa
Szervo
Descartes rendszer
Hajtasok

Motorok

A CNC szerszamgép PLC-n keresztul valdsitja meg a robottal valé szinkronizaciot. A robot vezérlése kezeli annak
programjat, a mozgasat, dinamikus reakcioit, valamint biztonsagi rendszerét.

© Siemens Zrt. 2018
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SINUMERIK Integrate Run MyRobot /EasyConnect SIEMENS
elemei munkadarab mozgatashoz lngenuity for ife

Betoltés / kitoltés ciklus Integralt

: N El6re definialt PLC interfész : )
szinkronizaciohoz diagnosztika

Name Var Type | Data Type Commen| t A\\\ % a k den elem a g Z u‘: ‘:li’nll",
- EN N BOOL e s, |
2 W0 | FromRobot N WORD ALl ereskedé' Iy & pgy arto é S
: L2.0 M_WMCH_RDY N BOOL WMAchine ready for robot load/unioad Signals wy ... I e ir
I 2.1 MS_DOOR_NCL N BOOL Loading door oopen Robot PLC block -> Machine PLC Robue » o e SZabh .,
=3 122 MS_OK_to_open_door N BOOL Response to "open door reg” from automation ato
a o = - A
— 2.3 MS_Door_Req N BOOL 'Open door req to automation Open door req. to PLC o o Door is open
L2.4 MO_Start N BOOL Selected machine part prog has been started Close door req. to PLC o [*) Door is closed -
[>] 2.5 MO_Mch_on N BOOL Machine is on NC Start to PLC Y
128 MO_Mch_Rout N BOOL Purge machine is selected - no more parts please
27 MO_Mch_EndCycl N BOOL "Bh]p.at e“nd of cycle™ has been a?ﬁ‘mled Signals to/from robot (UDM -
‘: L3.0 MO_Mch_Home N BOOL Function "Return all machine axes” is selected Robot PLC block -> Robot Robot PLC block <~ Robot
. L3.1 MO_Mch_CIrFit N BOOL “Clear fautt key” is pressed -
,A L3.2 MO_Mch_CycleEnd N BOOL Stop at end of cycle” has been reached Prepare to robot o ° Prepare acknowledge
L3.3 MO_Mch_Op N BOOL Machine returned postton and is ready to run
/ / L3.4 MO_Mch_Empty [} BOOL No parts are in the maching LA IES o o L
L3.5 "1 0—('; 0 a "‘ 0oL c"p : Request load [ ) [ ] Load complete
- ro_sr_Upen "‘ P open Chuck/fixture is unclamped @ [ ] Request unclamp
] N a“v Chuck/fixture is clamped O ) Request clamp m
MNetwork1  Move inputs from robot to DB2577 zab Rlive ?i""al to mh‘m ° o Robot alive to ("“hin!
* S Machine: production ready O (8] Robot: production ready
SH0.0 N\ 0 Robot is outside the machine _ ¥| .
oW fint — -
s Loot{IN OUTDB2600.DBW1000

*) Német Szerszamgép Szovetség

A SINUMERIK Integrate Run MyRobot /EasyConnect egy teljesen elére definialt interfész és
programozasi ciklus megoldast kinal a legtobb mozgatasi alkalmazashoz.

© Siemens Zrt. 2018
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SINUMERIK Integrate Run MyRobot /Handling SIEMENS
- robot manipulatorok kényelmes integracioja gty for ife

828D 840D sl M

SINUMERIK Integrate Run MyRobot / Handling

Felhasznaldébarat: E

SINUMERIK CNC (robot képernyd) Robot vezérld Robot konzol Robot menedzsmentje e e

HEE
>

programozasa SINUMERIK Operate-en
Robot parancs interfész

(PROFINET)

keresztul
- Minimalis oktatas

Rendszer integracioja:
A robot 6sszekotése a CNC-vel a gépgyarto
vagy a rendszerintegrator feladata.

A Run MyRobot /Handling olyan megoldas, ahol robotkar egyszeriien integralhaté a szerszamgépes kornyezetbe,
a legkényelmesebb hasznalatért. A robot kezelése és programozasa a meglévd személyzet szaktudasaval is
megvalosithato.

© Siemens Zrt. 2018
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SINUMERIK Integrate Run MyRobot /Handling SIEMENS
- robot csatlakoztatasa parancs interfészen keresztul gty for ife

828D

840D sl M

SINUMERIK CNC gép Robot

SINUMERIK Operate
Megjelenités/diagnosztika

Kiilon CNC csatorna
(robot)

Pozicidok betanitasa
CNC program

(példaul esztergalas, maras)

Pozicidk programozasa

PLC program Robot parancs interfész Robot parancs interpreter
(PROFINET)
Folyamatos pozicioszabalyozas Folyamatos poziciészabalyozas f,’; .
Safety " Robot parancsok Descates-koordinata safety Y
= Diagnosztika
Haijtas " Safety Hajtas
Motorok Motorok

A CNC kezeli a programozast (betanitas is) és vizualizaciét a robothoz.
A robot vezérlése kezeli a mozgast, a dinamikus optimalizaciét és Descates-koordinata safety-t.

© Siemens Zrt. 2018
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Robot uzemmodok

- a CNC vezerl6pultot hasznalva SIEMENS

Ingenity for Ufe

828D 840D sl M

Run MyRobot /Handling

A robot mikodési uzemmadjai szintén a SINUMERIK vezérlépultrél mikodnek. A tovabbi robot médok, mint a
elétolas override vagy a ciklusgombok, ugyanugy a kezel6pultrél érhetdk el.

© Siemens Zrt. 2018
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Robot parancsok SIEMENS
- robot parancsok egyszerl letrehozasa ciklusokon keresztul Ingesuity for Ufe

828D [ 840D sl M

(HINY NC/UWKS/ROBOTER/WUERFEL_HANDLING_RMR
20 traorif

N30 oriuksf

M40 orirpyf

N50 g1 A3=1 AN3=0 BN3=1 CN3=0 F10000 CP{

1

NED go4 f291

;N70 x0 y950 z700

1

RMR_IOVE (6002, 0, 950, 700, 0, 90, 0, , , 100, 100)1
1

;N80 z4757 — —
1 SU-Limit— | SW-Limit-
1 switch switch
RMR_IOVE (6002, , 950, 475, , 90, , , , 100, 100)
:‘-‘“ 904 fief SL-Limit- | SW-Limit—
RMR_IOVE (6002, , 950, 700, , 90, , , , 100, 100)1 switch ext. | switch ext.
;Niee 27009

A robot végrehajtja a CNC altal kiadott parancsokat, amiket az egyszerl és intuitiv Run MyRobot ciklusokon
keresztul lehet megadni.

© Siemens Zrt. 2018
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Robot parancsok

- robot parancsok egyszer( Iétrehozasa ciklusokon keresztul

NC/WKS/TECHNOLOGY _SLIDESHOW/HANDLING_ROBOT
. FIHFI_HOUE(BIEZ 205, 43, 667, 34,123, 21, 90, 0, 180, 2, 43,0, 0)1
;in front of chuckfy

RHR_I‘IOUE P(0102,15,0,0)1

. at chuckf

RMR_MOVE_P(2102,17,0,0)1
;next Run MyRobot motion blocky

n3eq

Robotprogram

3{0]:1s11 338 Run MyRobot: Motion block

target position

2: Buffered

5]

Start condition
mm Position 8: Absolute

mm Move to 8: Direct (PTP)

@

5]

I To next step 0: Busy
I 0002

o ®™ D N < X
@]

Velocity

Acceleration

Run MyRobot ciklus

Példa: robot pozicioé ciklus

SIEMENS

828D ? ‘for (A‘{Q

840D sl M

Get position

x

Cancel

A robot végrehajtja a CNC altal kiadott parancsokat, amiket az egyszer( és intuitiv Run MyRobot ciklusokon

© Siemens Zrt. 2018
Page 15 10.16.2018.
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A robot diagnosztikaja

- megjelenités SINUMERIK Operate-en SIEXE;}'E%
828D 840D sl M
L9155 I e e
T ———
diagnosztika
._ t vészjelzések és
Uzenetek
. esz statusz
.: enyek naplézasa
enyek nyugtazasa
v kivalasztas/valtas
s v [ S % "t [

Hibak és uzenetek a gépkezelbnek — egy jo kiegészités a diagnosztika mellé, ha robotot hasznalunk — megjelenités
és nyugtazas a kozvetlenul a gép kezel6paneljén.

© Siemens Zrt. 2018
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SINUMERIK Integrate Run MyRobot /Handling SIEMENS
- kulon csatornak a megmunkalasnak €s a robotnak gty for ife

828D 840D sl M
'M' =) B1/30/14
= | AUt 17:56 PM
NC/UKS/PISTON_TURHING/PISTON NC/UKS/PISTON_AGILLUS/CYCLIC G
|7 DREHEN Reset DRFISAGILUS active functions
Work: Pasition [mm] Uork Position [mm Dist-to-go
o
s X 200.00 X -332.20 0.0
2 200.00 Y -274.43 Feplie
[}
A -105.22 0.00
@ —
B 5.95 0.00.S
® Bhe54 L Times
TES TES ”
T mmstive 351 F aoee T F 0.000 . /
rogram
0.008 mm/min 108% 0.066 mm/min 0.8% levels
= ) RO.48 S-I 9 .
21228 o her 120%
X-128¢0 a0 100, 0 30 100,
NC/UKS/PISTON_TURNING/PISTON PISTON_A
i ~|N13e RMR_SET_COORDSYS(2,2,1,8)1
| 2 G54 G18 Gaefl _|N14e RMR_MOUE_P(20e2, 16, ©, 8)1
o0 L 25eef N156 open_agillus_2f
{0 L LRE(,,, "PIPE", 448, 1,-56.8, -50.8, 72, 55)1 N168 IF (P_lathe==-1) GOTOF NOPAY 0 obo
1 @NHB WAITE(1);wait for lathe to finish |
00 L0 A200 22001 N18e NOPA:;in front of chuckf
1 1
- OLCH TR TIHRNTHCT L N1ao MNIIE D/in4102 416 0 o\
>
Prog. Simult. |[=
¥ g' cnrl. % é record.

A CNC-nek és a robotnak kulon csatornai vannak. Ezek kulon tartalmazzak a robot tengelyek pozicidéinak
megjelenitését a kezelbfeluleten.

© Siemens Zrt. 2018
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SINUMERIK Integrate Run MyRobot /Handling SIEMENS

- maximalis integracio ’”‘%‘“‘*‘;‘7 for Ufe
828D 840D sl M
Megijelenités Beépitett kezelés és programozas Beépitett diagnosztika
= Kuloén csatorna a robotnak = Run MyRobot kezel6 ciklusok = Robot vészjelzések és hibalzenetek
* Robot tengely poziciok kijelzése = Gépi kezelbpult a robot szamara is = SINUMERIK Integrate IT integracio

22

Bl

PR E ST S Ex R o ]
[status oy
001 Mackin [Chion CMS =] unie[chien cMs =]

Fhar TN =]
Peesicd | Cuneent > fhom [2013-08-16 0500 1o [201308-21 16:45

Scheduied live 11010:30

2 JIR

O roconection | A% AmSEX & As8ME AT00°
D Dowme wihoutte U34B%  UZTB2% U ILLES IIXE2
L Diowriime fos oeg. 18 Y

Teshrical moluri

B Froductin

A SINUMERIK Integrate Run MyRobot egy teljesen integralt megoldas megjelenitésre, diagnosztikara,
programozasra eés kezelésre, SINUMERIK Operate-en keresztul.

© Siemens Zrt. 2018
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A feladat
IEMEN
- robot, CNC kovetelmenyekkel > /qu;fy,cfufa

cap-cam O

v Mozgasszab:? -
v Sebességsza
v’ Szerszamvalt -
v’ Szerszam me &
CNC g i/ !

v" NC programa
A megnovekedett automatizaltsag magaban foglalja az olyan robotokat, melyeknek CNC tulajdonsagaik vannak,

v CAD/CAM
v' Mérési funkc
mint példaul az allandé vagoésebesség, szerszammenedzsment vagy a jol ismert NC programozas.

v e

© Siemens Zrt. 2018
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Robot, CNC kovetelményekkel SIEMENS

- felhasznalasi modok széles skalaja Ingewuity for life
Palyavezérelt mozgatas Szerszamgép _
ﬁ Mart munkadarabok
,} lagy és kdzepesen lagy anyagokhoz (pl. kompozit anyagok)

Lézer, plazma és vizsugaras vagok
Osszetett alkatrészek

Koszorilés és polirozas
formazott/ontott alkatrészek (
(|

Bevonatolas és feliiletkezelés
komplex feltletd munkadarabok
Sorjazas
munkadarab élek

Ragasztas
termék komponensek

2

Robotok széles skalaja , amelyek CNC kovetelményeknek kell megfelelni, a generalt palyan valé mozgastél
egeszen a robot kinematikaju megmunkalo gépekig.

Page 21 10.16.2018. DF/PD



SINUMERIK Integrate Run MyRobot /Machining SIEMENS
- az optimalis megoldas robotoknak CNC kovetelményekkel ’”‘5*“‘“‘;71‘""""‘

828D 840D sl M

SINUMERIK Integrate Run MyRobot / Machining

Optimalis teljesitmény: E
SINUMERIK CNC Robot vezérls Robot konzol Pozicioszabalyozas

Valés idejii Sebességszabalyozas
poziciészabalyozas CAD-CAM folyamatlanc

PROFINET
( ) Tovabbi lehetéségek!

Rendszer integraltsag:
A robot 6sszekotése a CNC-vel a gépgyarto
vagy a rendszerintegrator feladata.

A Run MyRobot/Machining-gel a SINUMERIK egy CNC gép karakterisztikajat kinalja a robotnak. Ez olyan uj
teruletek felé nyitja meg a kaput, mint a palyavezérelt manipulator vagy a robot kinematikaju szerszamgép.

© Siemens Zrt. 2018
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SINUMERIK Integrate Run MyRobot / Machining SIEMENS
- kapcsolat valds ideju szabalyozas interfésszel gty for ife

828D

840D sl M

SINUMERIK CNC Robot

SINUMERIK Operate
___Megjelenités/Diagnosztika

]
: CNC program a
m robot mozgatasahoz
u —
] L s
. Interpolacié
. —
Pozici6- és sebességszabalyozas
H Valés ideji
Transzformaciok poziciészabalyozas Szervo szabalyozas
(PROFINET)
Safety
= Tengely paraméterek
=  Kompenzaciok Hajtas
= Diagnosztika
" Safety Motorok

Az NC funkcidékat, mint programozas, interpolacio és folyamatos poziciészabalyozas, a SINUMERIK vezérlo hajtja
végre.

© Siemens Zrt. 2018
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%“’E SINUMERIK sebességszabalyozas SIEMENS

- maximalis megmunkalasi sebesseg a robotnak is ’”‘b“"‘““"t‘( for Ufe
828D 840D sl M
M Look Ahead blokk el6nézete Dinamikus blokktomarites

G01/G02/G03

A El6tolas

Referencia

\ Referencia
SN kontar
<
<

Polynomial format

Palya intelligens szabalyozasa:

Run MyRobot /Machining

Gyors blokkvaltas:

Optimalis sebességprofil meghatarozasa egy _ . e
Automatikus blokk tomdrités GO/G1/G2/G3

blokkban

A SINUMERIK olyan szabalyozé algoritmust kinal, ami segit elérni a maximalis sebességet
- emellett optimalis pontossagot nyuijt.

© Siemens Zrt. 2018
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SINUMERIK Integrate Run MyRobot / Machining SIEMENS

- SINUMERIK képességek robotoknak ’”‘%‘“‘*‘;‘7 for Ufe
828D 840D sl M
CAD/CAM Beépitett kezelés és programozas Poziciészabalyozas
= NX-CAD/CAM technoldgiai lanc robotokhoz = SINUMERIK Operate = Poziciészabalyozas

= SINUMERIK CNC programozas
= SINUMERIK diagnosztika /

act.
contour

contour contour

= Sebességszabalyozas

A SINUMERIK Integrate Run MyRobot/Machining SINUMERIK képességeket nyujt a robotok szamara. Ez
magaban foglalja az NX-CAD/CAM folyamatlancot, a SINUMERIK Operate kezelést és programozast, csak ugy,
mint a poziciészabalyozast.

© Siemens Zrt. 2018
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Digitalizacio SIEMENS
- robotcellak adatainak transzparenciaja Ingremuity for Life

828D [ 840D sl M

Magas szint( IT rendszer

M SINUMERIK Integrate

* Manage MyPrograms

* Manage MyTools

* Create Mylinterface

* Access MyMachine e
(tavoli hozzaférés)

* Analyze MyPerformance
(OEE opcid) I

¥ OPC UA
¥ Smart IT (NC TOUCH)

SINUMERIK

Mobil eszkoz

A SINUMERIK adatatviteli interfészek széles skalajat nyujtja, a magas szintl IT rendszerekhez és mobil
eszk0zOkhoz. Az integralt robotcellak igy szintén profitalhatnak az adatok magas hozzaférhetéségébal.

© Siemens Zrt. 2018
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SINUMERIK Run MyRobot /Direct Control SIEMENS
Iug,ehuifyfor&}[t

- a motivacio

A szerszamgeép felhasznaldknak egyre nagyobb igényeik
vannak robotos megoldasokra.

funkciot megkapja.

A robot képes klasszikus mozgatasi és megmunkalasi
funkciokat is ellatni, ez nagyban noveli a termelékenyseget.

A hely és tartalékalkatrész igények nagyban lecsokkenthet6k,
hiszen nincs szukség tovabbi robotvezérlore.

.
, . NE EER paw ‘.‘ .
QO mEmmaas i)

DF/PD
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SINUMERIK Run MyRobot /Direct Control SIEMENS
- a Cél IMg&hui\‘y{orUft

Szerszamgep Sztenderd robotok

0.05-0.7mm

CNC algoritmusok

Kalibracié ISIOS

CC ROCO

A Run MyRobot / Direct Controllal a SINUMERIK
a robotok pontossaganak egy uj osztalyat nyitja meg

CC ROCO - dynamic robot compensation

Page 29 10.16.2018. DF/PD



Run MyRobot /Direct Control SIEMENS
- CNC-vezérelt megmunkalasi feladatok lngenuity for Life

Elére konfiguralt adatkészletek a gyors
lizembe helyezéshez

Teljes CNC integracio, komplex
parancskészletekkel

Széleskori kompenzacios és
kalibracios interfészek

Teljes CAD/CAM integracio beleértve
a digital twint is

Nagy megmunkalasi teruletek bejarasa
koltséghatékonyan kivitelezve

For example, tape layering For example, milling

A SINUMERIK Run MyRobot /Direct Control biztositja egy CNC gép 0sszes elényét a gyartdcella szamara

© Siemens Zrt. 2018
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Vezérloidentikus NC programozo allomas SIEMENS
SinuTrain for SINUMERIK Operate lngenuity for ife

1:1-ben megegyezik a valos szerszamgéppel, PC-n

» Vezérldidentikus NC programozo allomas plusz
SINUMERIK Operate PC-n

* NC programok Iétrehozasa és ellendrzése PC-n mielétt a
valos gépre kerulne

« SINUMERIK programozas és kezelés betanulasa

« Uj SINUMERIK funkciéok megismerése és kiprobalasa

© Siemens Zrt. 2018
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NC programozo megoldasok portfolioja SIEMENS

A SinuTrain a
,808D on PC” és a
VNCK virtualis gép
kozott helyezkedik
el. Megoldas a
kozép és magas

szintd NC
programozashoz
Sinumerik 828D és
840D sl
vezeérlokhoz.

© Siemens Zrt. 2018
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SinuTrain for SINUMERIK Operate attekintés SIEMENS
Iugfx«uf\ty‘for(n‘fa

Olcs6 megoldas a gyartas optimalizalasahoz és a
gép rendelkezésre allasanak noveléséhez

Egyszeri oktatd platform sok ujonc betanitasahoz
azonos kornyezetben, mint a gépen R T

72 ~ A~
DL ¢ ’
iaa _ _

Megmunkalas tervezése virtualis modellen,
programozasi hibak kiszlrése, géputkozés nélkul

Sinumerik funkciok attekintése, megismerése Novelje a termelékenységet és
kenyelmesen a PC el4tt _ a hasznalhatésagot!

Tokéletes megoldas a gyartas megtervezéséhez, oktatashoz,
szimulacidhoz és a vezérl6 funkcidinak a megismeresehez!

© Siemens Zrt. 2018
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A SinuTrain CAD/CAM programozd kornyezetben is tokéletesen SIEMENS
hasznalhaté

Ihg,&huf‘y«for(,{fa
CAM szimulacié
Hagyomanyos méd EE b1 Hagyomanyos NC szimulacioé

kovetkezik a CAM programozas
utan.

CAD/CAM
rendszer

SinuTrain

Azoknak a felhasznaloknak, akik
-~ nem akarnak a CAM
rendszerben szimulalni a magas
—— koltségek miatt, a SinuTrain a

c" HEE EEE Ooo
b EEE EEE HEA

DES EEm EEm tokéletes valasztas az NC

Hozzaadott érték

2]2] HEE =EEm

program tesztelésére,
optimalizacidjara!

© Siemens Zrt. 2018
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Gépek és funkciok SIEMENS
Iug&c«uf\ty‘for(n‘fa

Gépek és Funkciok

T SinuTrain for SINUMERIK Operate — O X

El6rekonfiguralt mintagépek SIEMENS

Datei Maschine Exiras Fenster Hilfe
Ubersicht

GépkonflguréCIé |mp0rté|ésa DEMO-Drehmaschine DEMO-Frasmaschine ;r:el;igorﬁl;l;;ﬁ::iidnf"r;it Eﬁzgliziﬂ:s\“i;mug, v
Achse und Gegenspindel
I Q-
u g
e

Valds gép archiv fajljabdl valo

a b
|étrehozas 840D s14.7 SP3 HF1 o 840D sl 4.5 SP6 HF3 0 840D sl 4.7 SP3 HF1 o 840D sl 4.5 SP6 HF3 o
Beschreibung: Fras-Drehmaschine mit DEMO-Frasmaschine Vertikale Frismaschine Drehmaschine mit
Kollisionsvermeidung angetriebenem Werkzeug
SP1-Spindel (Hauptspindel),
X-Achse (lineare Geometrieachse), -
, . y e P Z-Achse (lineare Geometrieachs... 1
Gépkonfiguracidk exportalasa H e’ ﬁlgl
_L
L 3
840D s1 4.5 SP6 HF3 [ 840D sI4T SP3HF1 [ 840D sI45 SP6HF3 | s40psi1a7 sP3HFY O

A SinuTrain hasznalatra kész hiszen a leggyakoribb mintagépeket mar alapbdl tartalmazza

© Siemens Zrt. 2018
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Kezelés SIEMENS
Ihg&huf\‘y{or(ift

Kezelbfelluilet SINUMERIK Operate-tel és a gépi kezel6pulttal

- . . ﬂ SinuTr or SINUMERIK Operate - DEMO-Drehmaschine (840D =l 4.7 SP3 HF1) - [m] X
SinuTrain menu

schine Extras Fenster Hilfe

SIEMENS ““s: E ﬁ
174 . HNC/MPF/CLOSURES
SINUMERIK Operate kezel6felllet cionen

MKS Position [mm]
MX1 500.000 T
M21 500.000
MSP1 8.600 ° F 0.800
MSP3 0.000° 0800 mm/min 0.8%)

S1 -0

Master @
0

o EOIRE S
D S

Kijelz6 vezerl elemei

Istuerte
MKS

H
)|
e

Gépi kezelbpult gombokkal és B
elétolas/féorso [ e T R R P
HidEE EEE s
EXnE HEE BABAA
HEE AHAA
EHdE HEE HEBR
HEE E&ER

Kezelés és programozas ugy, mint a valos vezerlon

© Siemens Zrt. 2018
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SIEMENS

Ihg,ehuffy for Ufa
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SINUMERIK CNC Run MyRobot SIEMENS
Il«\?eb\uf\ly«foru'[e

Szantd Laszl6 Attila
Ertékesitési specialista

laszlo.szanto@siemens.com

Siemens Zrt.
Digital Factory / Motion Control / Machine Tool Systems
CEE RC-HU DF MC MTS

Subiject to changes and errors. The information given in this document only contains general descriptions and/or performance features which may
not always specifically reflect those described, or which may undergo modification in the course of further development of the products. The requested
performance features are binding only when they are expressly agreed upon in the concluded contract.

All product designations, product names, etc. may contain trademarks or other rights of Siemens AG, its affiliated companies or third parties.
Their unauthorized use may infringe the rights of the respective owner.
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