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Vortelle

V.

ZEITERSPARNIS

— Bis zu 90 % weniger
Stillstandzeiten

— Bauteilprogrammierung am PC
ohne Produktionsunterbrechung

— Wesentliche schnellere
Programmierung durch
intelligente Funktionen

\o/

SIMULIEREN & OPTIMIEREN

— Akkurates Abbild der physischen
Anlage

— Einfache Kollisionskontrolle

— Prazise Ermittlung von
Taktzeiten

— Einfache Prozessoptimierung

KOMPATIBEL

— Generierung und Export von
Programmcode fur die
gangigsten Robotermarken

— Geringe Varianz bei der
Bedienung unterschiedlicher
Robotersysteme

— Grol3e Auswahl an kompatiblen
CAD Formaten



Virtual Twin
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PERFEKTER ABGLEICH

zwischen virtuellem und
physischem Schweil3system
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ABLAUE-
SIMULATION

Realistische Simulation des
kompletten Prozessablaufs,
optimal zur Prozessoptimierung
und Ermittlung von Taktzeiten




Funktionsumfang

AUTO SEAM

TORCH ANGLES

PATH CLONING

PATH ADJUSTMENT

CAD IMPORT

MULTI-PASS

EXTERNAL ROBOT AXES

SIMULATON

AUTO SEARCH

POST PROCESSING



3D CAD Import
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Auto seam
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Storkontur
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Simulation
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Generieren / Exportieren

Fur die gangigsten Roboter-Marken

Weld your way
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Robotics



Lieferumfang / Service

Erstellen eines exakten 3D Modells
in der Simulationsumgebung

- Fronius Pathfinder V4.5 standalone
- Fronius Pathfinder V4.5 server

FRONIUS
PATHFINDER
PAKET

Vermessen und Abgleichen des
virtuellen Modells mit der realen
Anlage vor Ort

- Anwenderschulung (3 Tage)

Funktionstest von Software und
Kalibrierung mit TestschweilBung



All information is without guarantee in spite of careful editing -
liability excluded.

Intellectual property and copyright: all rights reserved.
Copyright law and other laws protecting intellectual property
apply to the content of this presentation and the documentation
enclosed (including texts, pictures, graphics, animations etc.)
unless expressly indicated otherwise. It is not permitted to use,
copy or alter the content of this presentation for private or
commercial purposes without explicit consent of Fronius.
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