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Simulacién basada en codigo
CN vy una conexion perfecta
con la maquina

OPEN MIND

THE CAM FORCE



Unidn perfecta de los mundos real y virtual

Para evaluar con mayor seguridad procesos de mecanizado, controlarlos y optimizarlos, OPEN MIND ha desarro-
llado hyperMILL" VIRTUAL Machining*. Esta solucién de simulacién altamente efectiva se compone de los tres
modulos Center, Optimizery CONNECTED Machining.

Mayor seguridad durante la simulacién

En hyperMILL* VIRTUAL Machining Center se reproducen virtualmente situaciones reales de mecanizado (es decir,
la maquina con el controly el PLC) y se simulan mediante c6digo CN. Todos los procesos son transparentes para
el usuario, y se pueden analizar al detalle. Se evitan colisiones reales de las maquinas, que crearian dafios cos-

tosos, paradas de produccién y por tanto retrasos criticos en los plazos.

Mas que meras simulaciones

Algoritmos de optimizacién de alto rendimiento permiten que se pueda conformar con eficiencia un mecanizado
de varios ejes. El hyperMILL® VIRTUAL Machining Optimizer encuentra de forma automatica la posicién técnica-
mente mejor para un mecanizado perfecto. Ademas, el innovador hyperMILL" CONNECTED Machining permite

una conexién y sincronizacién profunda con la maquina.

Mas eficiencia mediante la nueva generacion de postprocesadores

Con la solucién de simulacién hyperMILL" VIRTUAL Machining también se ha desarrollado significativamente
la tecnologia de postprocesadores*, ahadiendo numerosas funciones innovadoras. De este modo es posible
establecer una conexidn bidireccional entre el programa CN y la informacién de mecanizado de hyperMILL". A

través de esta conexion se puede asignar el cddigo de CN a los correspondientes programas de mecanizado de

®
hyperM I LL . * Nota: hyperMILL® VIRTUAL Machining requiere un postprocesador de hyperMILL® VIRTUAL Machining.

hyperMILL

VIRTUAL Machining

Center Optimizer

hyperMILL

CONNECTED Machining




Campos de aplicacion

m Control, evaluacion y optimizacién del mecanizado
m Apoyo en la adquisicion de una maquina nueva

m Ocupaciones de las maquinas

m Cambio rapido de maquina

m Mejor evaluacion del trabajo al realizar ofertas

Conexion Simulacién de maquinas y Cada linea de programa Lectura de codigo CN
con la maquina de eliminacion de material es simulada
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Manejo intuitivo

Control remoto
de los inicios y paradas

“El hyperMILL® VIRTUAL Machining Center es
la clave para conformar procesos de posicionamiento
de modo mas eficiente y seguro”

Dr. Josef Koch, director de desarrollo de OPEN MIND Technologies AG



Todo en pos de una simulacién eficiente

En el centro de la nueva solucidn se halla el hyperMILL" VIRTUAL Machining Center. Este ofrece todas las posibili-
dades clasicas de simulacion integradas en una interfaz de usuario intuitiva. La simulacién de maquinas se rea-
liza con un modelo almacenado de la maquinay tiene en cuenta, ademas de la pieza y la herramienta, también el
portaherramientas, el utillaje y los sistemas de fijacion. Los ejes pueden simularse y desplazarse manualmente,

y las posibles colisiones y superaciones de interruptores de fin de carrera se detectaran automéaticamente.

Gran efectividad y seguridad en los procesos: simulacion basada en codigo CN

Los movimientos de la maquina se simulan frecuentemente antes del postprocesamiento. Al no haber conexion
entre el postprocesador y la simulacién, la situacion real de mecanizado no puede simularse integramente. Asi,
OPEN MIND da un gran paso adelante con hyperMILL" VIRTUAL Machining Center. La base de la simulacion es el
cddigo CN tras el postprocesamiento, que se simula linea a linea incluyendo los movimientos de conexi6n. De este
modo, los movimientos virtuales de la maquina corresponden totalmente a los movimientos reales de la maquina.
Asi, la simulacién de maquinas basada en cédigo CN garantiza una deteccidn fiable de colisiones, y los procesos

de posicionamiento son ostensiblemente mas eficaces y seguros.

hyperMILL e

VIRTUAL Machining

Center



Caracteristicas

m Simulacién basada en cédigo CN

m Conexidn bidireccional del registro de CN y la tarea
de hyperMILL® para una rapida asignacién
de la correspondiente tarea de mecanizado

m Simulacién integral de todos los movimientos,
incluyendo los movimientos de conexion

m Rapida comprobacidn de colisiones, ejecutable
independientemente de la simulacién
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NC: Insert.nc

Operation 16, T4 5X Rework

63805 L X-52972 Y-11 C311.694
63806 L X-53.928 Y-11.005 C311.307
163807 L X-54.883 ¥-11.01 €310.92
63808 L X-55.361 Y-11.013 C310.726
63809 L X-55.374 Y-11039 719682 o
63810 L X-55.388 Y-11.065 719.182
63811 L X-55.634 Y-11.091 C308.885

Posicion
actual

I

63812 L X-55.755 ¥-11.00 €308.907
63813 L X-56.018 ¥-11.062 G§10941
63814 L X-56.073 Y-11.067 219.202
63815 L X-56.182 Y-114676 719241
63816 L X-56.334 ¥+11.097 719328
63817 L X-56.468 Y-11.123 719439
63818 L X:-56.581 Y-11.155 719,573
63819 L4-56.67 Y-11.192 719.725
63320 L X-56.731 Y-11.231 719391

m Colocacién interactiva de componentes y dispositivos
de fijacion

m Desplazamiento manual de la maquina virtual

s |»

m Aproximacién a puntos de destino cony sin
Rotating Tool Center Point (RTCP)

m Visualizacion de limitaciones en los ejes

m Numerosas funciones de analisis

7

El modelo para la interfaz de usuario ha sido un sistema
real de control. Tanto los operadores de la maquina
como los programadores de CAM Yy los planificadores de
fabricacién podran aprovechar su intuitivo manejo. De
esta forma, los tiempos de familiarizacién con la
tecnologia de simulacién se reducen al minimo.

m Ajuste mas rapido de origenes y herramientas /63821 L X-56.763 Y-11.273 Z20.066 P“"t°dde
con la configuracién real de maquinas 63822 L X-56.766 Y-11.315 720.244 dez:ir:ozor
63823 L X-56.738 Y-11.357 Z20.421 el usuario
63824 L 41,502 FMAX
63825 L X-55.419 Y-11.36 241,495 A19.638 C311.949 F9999 | o
63826 L X-54.1 Y-11.362 Z41.489 A19.281 C312.993 @
’,/' 63827 L X-52.781 Y-11.364 741.483 A18.931 C314.074
63828 L X-51.462 Y-11.367 Z41.477 A18.588 C315.195
63829 L X-50.143 Y-11.369 Z41.472 A18.251 C316.355
63830 L X-48.824 Y-11.371 Z41.466 A17.921 C317.558
63831 L X-47.505 Y-11.374 Z41.461 A17.599 C318.803 |
63832 L X-46.186 Y-11.376 Z41.456 A17.285 C320.092
63833 L X-44.867 Y-11.379 741451 A16.98 321428
63834 L X-43.548 Y-11.382 Z41.447 A16.683 C322.809 =
—————————— NC Machine Delta
Gestion clara de programas [ X ][ -54_109] [ _33_015][ -0_253] ﬁ ‘
Todos los programas y subprogramas se representan
en una estructura clara. Las operaciones individuales [ X ][ ‘11'006][ 79'872][ '0'721]
se pueden simular separadamente o tomarse como [ Z ][ 20,1_32][ 445_217][ 0_252]
punto de partida para la simulacién. [ A ][ = 000][ = 000][ 0000] ;,
. : : : 1 \
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Todo para un analisis enriquecedor

Ademds de simulaciones eficaces, el hyperMILL" VIRTUAL Machining Center contiene numerosas funciones de
analisis que permiten una vision detallada de cada situacién del mecanizado. Asi, se realiza un andlisis exacto
antes de que la maquina se ponga en funcionamiento y es posible evitar los fallos y las operaciones ineficien-
tes. De esta forma se pueden analizar componentes individuales de la maquina con la distancia necesaria. Los
distintos diagramas tecnolégicos permiten obtener conclusiones sobre la calidad de la marcha de la maquina,
y se pueden ver los movimientos de desplazamiento, los avances y el régimen del husillo. Igualmente, también
se pueden registrar rdpidamente movimientos llamativos de los ejes o aceleraciones y corregirlos en la tarea de

mecanizado, antes de ejecutar el programa.

Funcién Best-Fit
Alcanza la posicién
6ptima de fijacion
para el espacio de
trabajo disponible

Deslizador (seccién)

O Limitar areas

oetisdr (ot Lmtacn delire

un anélisis detallado

Retirada de material

La trayectoria de
fresado se representa
con gran detalle a partir
de una pieza en bruto

hyperMILL

VIRTUAL Machining

Center




Caracteristicas = Supervision del area de trabajo
Con ayuda de un modelo almacenado de la maqui-
na se puede controlar si las trayectorias pasan por

algin interruptor de fin de carrera en los mecani-
m Analisis detallado de las trayectorias de desplazamiento zados simultaneos 2,5D, 3D, 3+2 y de 5 ejes. En

m Funci6n Best-Fit para una colocacién 6ptima de la pieza
en el area de trabajo

m Establecer puntos de parada definidos por el usuario esta comprobacion se consideran tanto los ejes
lineales X, Yy Z como los circulares A, By C,
ademas de los sistemas y utillajes de fijacion.

m Supervisién segura del area de trabajo

m Establecimiento de puntos de parada
Para comprobar fiablemente areas criticas y estimar

Control de distancia — con mayor exactitud los procesos sucesivos, la

Medicién sencilla de simulacion debe detenerse en puntos concretos. En
distancias entre dos determinadas condiciones, por ejemplo, al cambiar
componentes una herramienta o al cambiar de un movimiento de

avance G1a uno GO, se pueden generar puntos de
parada automaticamente. Ademas, los puntos de
parada también se pueden crear manualmente

mediante una linea de registro NC o a partir de un

punto arbitrario en la trayectoria de la herramienta.
’ Diagrama de ejes
Analisis detallado . m Adaptar la visibilidad
de los desplazamientos B I O I Para permitir una visualizacion dptima de la
de los distintos ejes “oooen v simulacion, es posible adaptar individualmente la

visibilidad de cada componente de la maquina. Se
pueden seleccionar vistas predefinidas de la
maquina, como por ejemplo “Cabezay mesa”,
accionando un botén. Ademas, todos los compo-
nentes del modelo de la maquina se pueden
mostrar u ocultar individualmente.
Planificacién flexible de la produccién PO . .
Las herramientas, piezas de trabajo, piezas en u Analisis seguro de areas de trabajo
bruto y fijaciones se pueden gestionar Esta funcidn Gnica Best-Fit optimiza el mecanizado
manualmente. De este modo, los entornos automaticamente para el area de trabajo disponi-
modificados se pueden configurar directamente ble. La supervision del area de trabajo muestra si
en la simulacion. Esto aporta una mayor flexibili- L. )
dad para, por ejemplo, reproducir escenarios de se superan posiciones de interruptores de fin de
produccién modificados, especialmente en la carrera pero el drea de trabajo es suficiente para el
planificacion de produccion. mecanizado. En ese caso, la funcién Best Fit
determina automéaticamente la posicion de fijacion
Optima para cada area de trabajo. Esto hace
innecesario un re-equipamiento y se eliminan los
tiempos de parada correspondientes.




Siempre el cddigo CN 6ptimo

Mas ejes, mas soluciones

Para el mecanizado de varios ejes existen diversas soluciones para orientar las herramientas. La solucién selec-
cionada influye considerablemente en la eficiencia y la calidad del mecanizado. Si el usuario establece manual-
mente la posicién de los ejes en algunos puntos, con frecuencia no se consiguen los resultados éptimos globales

debido a la complejidad de la decision.

La seleccion automatica de soluciones optimiza el posicionamiento de varios ejes

Durante la ejecucién del postprocesador, el Optimizer selecciona automaticamente la mejor solucién para un
posicionamiento sin colisiones. Al hacerlo, y para evitar colisiones, se tienen en cuenta propiedades cinemati-
cas especiales y propiedades especificas del usuario. De esta forma se evitan errores en la programacién o una

edicion posterior del programa de mecanizado y se garantizan mecanizados 6ptimos y libres de colisiones.

Sin Optimizer

633 L X-303.616 Y733.364 7248.535 A-35 C35.924

Evitar cambios de posicion

Para evitar cambios de posicién y movimientos
libres con la consiguiente pérdida de tiempo,
el Optimizer analiza secuencias completas

de mecanizado y no Gnicamente operaciones
individuales. Basandose en este analisis,

el Optimizer selecciona la solucién ideal para
mecanizar en la secuencia completa de forma
coherente y dentro de los limites establecidos
para la maquina.

hyperMILL

VIRTUAL Machining

Optimizer




Caracteristicas m Optimizacion de movimientos

Si no es posible un movimiento en tres ejes
a causa de colisiones detectadas, el
Optimizer modifica el movimiento con

= Movimientos de desplazamiento optimizados ayuda de un cuarto o quinto eje. En este

m Posibilidades individuales de configuracion ejemplo, la cuarta posicién provocaria una
colisién con piezas del husillo. Por ello, el
eje Crota para que el mecanizado pueda
ejecutarse sin colisiones.

m Seleccién automatica de soluciones para el
posicionamiento de varios ejes

m Procesos seguros

Sin Optimizer: Colision detectada
!’
633 L X-36.390Y926.973 7248.535 A35 C-144.076

Con Optimizer: Sin colision

= Mecanizado preciso
Dependiendo de las caracteristicas cinema-
ticas de la maquina, el Optimizer afiade
automaticamente posiciones intermedias
adicionales en las trayectorias de las
herramientas. Asi se aseguran también cerca
de los polos los movimientos suaves de la
maquina para un mecanizado preciso.

= Movimientos de pasada optimizados
Los movimientos entre las operaciones
individuales se adaptan perfectamente a
las caracteristicas cinematicas de cada
magquina. El Optimizer analiza estos
movimientos para evitar movimientos
amplios de compensacion al cambiar de
posicion. Asi, los ejes de rotacién se
desplazan en la trayectoria mas corta para
reducir al minimo los movimientos de los
ejes lineales. De esta forma se puede
aspirar a velocidades mas altas en los
movimientos de desplazamiento.




Conexidon perfecta con la maquina

En conexion estrecha

Una vision en tiempo real en el entorno de simulacion de la situacion real de mecanizado, una perfecta sincroni-
zacion de produccién y simulacién y el control del mecanizado simplemente a través del ordenador portétil, ;no
serian tres muestras de gran eficacia? Con el nuevo médulo hyperMILL” CONNECTED Machining son posibles. El
moédulo realiza un intercambio de datos bidireccional con el sistema de control de la maquina, lo que significa

que se pueden enviar datos a la maquinay ejecutarlos, asi como recibirlos de la maquina.

Mayor seguridad

Mediante la profundidad de las conexiones, en el mas puro sentido de la Industria 4.0, también aumenta la
seguridad al encender la maquina y durante el mecanizado. Si los puntos de origen, herramientas o pardmetros
de ajuste de la maquina no coinciden con los valores programados de hyperMILL®, entonces interviene el fiable
mecanismo de seguridad de hyperMILL° CONNECTED Machining, que evita tanto la transmision de programas NC

a la maquina como el arranque de la misma.

Sincronizacion de registros CN Comparacion de puntos de

El registro CN de la maquina origen con la maquina real

se puede sincronizar con el Los puntos de origen de la
hyperMILL® VIRTUAL Machi- magquina se comparan con los
ning Center, de modo que la del programa CN. Asi se evitan
posicién de mecanizado en fallos de sujecion o posiciona-
la simulacién de la maquina mientos erréneos.

reproduzca exactamente la
posicién real de la maquina.

hyperMILL

VIRTUAL Machining \

T4

hyperMILL

CONNECTED Machining




Caracteristicas

m Lectura de definiciones de puntos de origen, datos
de las herramientas y parametros criticos de las maquinas
del sistema de control, incluyendo la comparacién
de los datos guardados en hyperMILL®

m Transmision rapida del programa CN
m Control remoto de maquinas CNC
m Sincronizacién de la simulacidn con el registro CN de la maquina

m Mecanismos de seguridad fiables

Comparacion automati-

ca de herramientas

Los datos de herramientas
del programa CN se compa-
ran automaticamente con

los de la maquina; si estos
no coinciden se emite un
mensaje de errory se detiene
la ejecucion del programa.

Transmision del programa CN
El programa CN se carga
directamente en la memoria de
trabajo del control de la
maquina. De esta forma, se
excluyen confusiones con los
programas.

m Conexion rapida con la maquina
hyperMILL* CONNECTED Machining se
integra sin fisuras en la interfaz de usuario
disponible en el hyperMILL® VIRTUAL Machi-
ning Center. La conexién con la maquina
CNC se puede establecer simplemente
haciendo un clic con el ratén..

m Control remoto
Interaccion perfecta con la maquina por
medio de ordenador portétil o PC. El inicio
y el final del programa se pueden ejecutar
sencillamente desde el ordenador portatil.

= Comodo movimiento libre
Gracias a hyperMILL® CONNECTED Machining
pueden realizarse incluso movimientos libres
dificiles.

m Mecanismos de seguridad fiables

— Control de colisiones seguro

— Proteccidn contra el acceso no autorizado

— Comparacion de parametros de mecanizado

— Comparacion de parametros de la maquina

— Encendido de la maquina solo tras la
comprobacion de todos los mecanismos de
seguridad

i
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