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Produktibersicht SKM DCAM

Module flr Laserbearbeitung

Laserschneiden 2D

Laserschneiden 4-Achsig

Laserschneiden 5-Achsig bzw. per Roboter
Laserauftragsschweil3en

Laserharten

Laserabtragen (Mikrobearbeitung)

Rapid Prototyping mit Blechen (Projekt MELATO)
Remotebearbeitung mit gekoppelten Achssystemen
Remoteschneiden fur Hochgeschwindigkeitssysteme



Produktiubersicht SKM DCAM

A Plattform fur Anwendungen im CAD/CAM-Umfeld

A Entwicklung als PC-System seit den 1980-er Jahren,
unter Windows seit 1998

A Bohren, Frasen, Schneiden, Erodieren, Auftragen

A Postprozessoren fur viele gangige Maschinen- und
Steuerungstypen

A umfangreiche CAD-Funktionalitaten und Schnittstellen
x OEM-Versionen fur Spezialapplikationen



Produktiubersicht SKM DCAM
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Module fur Laserbearbeitung

Aln SKM DCAM Iintegriert:
A Standardfunktionalitat (z.B. Schneiden)
A Verfahrensspezifische Sonderfunktionen (z.B. Harten)

4 Bautell- bzw. Kunden-spezifische Sonderfunktionen (z.B.
BLISK tip repair)

A Makrointerpreter fur nutzerspezifische Anwendungen



Laserschneiden 2D

Grol3e Anwendungsbreite von
Mikro bis Maxi

Einstellbar:

A Schneidparameter

A Anfahrbedingungen

A Schneidspaltkompensation,
A Offset

A automatisches Gruppieren
A Uberfahrfiguren

A€



Laserschneiden 2D

Starken bei der
Konturibernahme:

A Konturverfolgung

A Verdinnen, Spline-Glattung,
Kreisfolge berechnen

A Ecken verrunden
A Boolesche Operationen

A Integration des Tastamrs
MicroScribe



Laserschneiden 4-Achsig

Bearbeitung auf
Zylindermantelflachen und
ahnlichen Formen

A Schneidparameter

A Anfahrbedingungen

A Uberlauf auf Kontur

A Zwischenpunkte entfernen
A€



Laserschneiden 4-Achsig

Spezial-Anwendung:
Schneiden der Abwicklung

(Umsetzung auf
Zylindermantel durch CNC)

A Schneidspaltkompensation
maoglich

A Bogen maoglich



Laserschneiden 4-Achsig

Beispiel: Spirale mit Trennschnitten

Beispiel: umlaufende Schweil3naht




Laserschneiden 5-Achsig bzw. per Roboter

Entlang vorgegebener
Konturen oder Vektorkonturen
(= Punkte + Orientierungen)

Einstellbar:

A Schneidparameter

A Anfahrbedingungen

A Schneidspaltkompensation,

A Uberfahrfiguren an
Aul3enecken

A€




Laserschneiden 5-Achsig bzw. per Roboter
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CNC-Code-Erzeugung fur
kartesische Anlagen oder
Roboter

M\~

Demo: Schneiden mit
Faserlaser an Reis-Roboter

Quelle: Fraunhofer IWS
Dresden




Laserauftragsschweillen

Softwarepartner der
Verfahrensentwicklung am
IWS Dresden seit 1998

Spezialanwendungen in
Zusammenarbeit mit dem ILT
Aachen

Module fir das Laser-Pulver-
Auftragsschweil3en:

A Volumen schichtweilse
aufbauen

A Flache beschichten
A Kante/Spur bearbeiten



Laserauftragsschweillen

Umfangreiche
Einstellmdglichkeiten:

A Strategien
A Prozessparameter
A Anlagenparameter

Ein-fUberl

Lange [mm]: O

Uberlzufiange [mm]: 0




Laserauftragsschweillen

Einsatzfalle:

A Bauteilgenerierung
A Reparatur




Laserauftragsschweillen

Einsatzfalle:

A Bauteilgenerierung
A Reparatur




Laserauftragsschweillen + Robotik

Feature:

A Lasermaterialbearbeitung
durch robotergeftihrte
Systeme

4 Komfortable Offline-
Programmierung durch
Kopplung mit einem
virtuellen Robotercontroller
(realisiert mit Reis-
Robotern)

A Modellierung der gesamten
Anlage inklusive Kinematik
von Roboter und
Peripherie




Laserauftragsschweillen + Robotik

Almport von Modellen im VRML-Format

A Zuordnung von Werkzeugen und
Bauteilen

A Einbeziehung von Peripherie-Geraten
(externe Achsen)

AUbernahme von
Softwareendschaltern, Frames und
Tools aus der Robotersteuerung




Laserauftragsschweillen + Robotik

Ablauf:

A Import des CAD-Modells

A Platzierung im Arbeitsraum

A Bahnberechnung in SKM DCAM

A Verbinden mit dem virtuellen Robotercontroller
A Ubernahme von Frame- und Tool-Definitionen

A Programmerzeugung fiur den Roboter im
Einzelbetrieb oder den Simultanbetrieb mit
Dreh-, Schwenk- oder Linearachse auf Basis
der inversen Kinematik des VRC

A Simulation des Roboterprogramms noch im
Programmiersystem




Laserauftragsschweillen + Robotik

Spezialisierte Strategien flr die Beschichtung
mit Robotern:

AASchraffur unidirekt:i
bidirektionalia mit | Db
Laser gefahren werden. Dadurch
Abbremsen und Umsteuern aul3erhalb des
Bearbeitungsbereiches

A Fliegender Laserstart

A Einhaltung einer Mindestlange von
Kontursegmenten

A Ausrichtung der Werkzeugorientierung nach
der Bahntangente oder konstant

A Nachbearbeitung der Vektoren
(Interpolieren, Winkeldifferenz begrenzen)



