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@ D¥S 2937-1 ,Widerstandsschwei-
ehan¥lelt dieses Merkblatt die primér-

1 Einleitung

In Ergdnzung zum M
Ben mit Industrierobo

2 Geltdingsbereich

as Merkblatt gilt fur:

das Widerstandspunktschwei3en mit Robotern und kombinier-
baren zuséatzlichen Funktionen, soweit sie fur die Fertigung
eines Bauteiles wichtig sind. Dabei kann es sich um eine
eigenstandige Schweillanlage oder Teil einer umfassenden
Produktionsanlage mit mehreren Roboterstationen handeln.

— die Punktschweil3verfahren, einseitiges (indirektes) und zwei-
seitiges (direktes) Schweif3en mit verschiedenen Schwei3pro-
grammen.

3 Primarseitige Versorgung und Gestaltung der Peripherie

3.1 Industrieroboter

Beim Widerstandspunktschweilen werden folgende Roboter-
systeme eingesetzt:

Gelenkarmroboter:

Die Einbaulage ist variabel. Die Befestigung kann auf dem
Boden, an der Wand oder an der Decke erfolgen. Die Hauptach-
sen sind rotatorisch ausgelegt und koénnen bei Bedarf durch
Linearachsen erweitert werden.

Portalroboter:

Die Hauptachsen sind linear aufgebaut, daher sind sie beson-
ders geeignet fir SchweilRaufgaben an groR3flachigen Bauteilen
und zum Be- und Entladen der Maschinen.

Modular gestaltete Roboter:
Entsprechend der zu bearbeitenden Produktionsteile besteht die

9 179 wurde von einer Gruppe erfahrener Fachleute in ehrenamtlicher Gemeinschaftsarbeit erstellt und wird als eine wichtige Erkenntnisquelle zur
&N n. Der Anwender muB jeweils priifen, wie weit der Inhalt auf seinen speziellen Fall anwendbar und ob die ihm vorliegende Fassung noch giltig ist.
PVS und derjenigen, die an der Ausarbeitung beteiligt waren, ist ausgeschlossen.
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Maoglichkeit, die Anzahl und Gestaltung der Achsen konstruktiv
festzulegen.
3.2 Stromversorgung

Fir die Erzeugung der SchweiBenergie werden die in Bild 1 bis
Bild 4 dargestellten Stromquellentechniken eingesetzt. Weitere
Hinweise: Merkblatt DVS 2937-1, Abschnitt 4.2.4
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Bild 1. Primér (Netzanschluf3) 1-Phasen-Wechselstrom
Sekundér (Schweil3kreis) Wechselstrom.
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Bild 2. Primér (NetzanschluR3) 1-Phasen-Wechselstrom
Sekundér (Schweil3kreis) Gleichstrom.
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Bild 3. Priméar (Netzanschluf3) Drehstrom
Sekundéar (Schweikreis) Gleichstrom (ko ionell).
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Bild 4. Primér (Netzanschlu tro

Sekundéar (Schweif3kr Gleiglstrom (liber Inverter).

ssteller

Die SchweiRsteuer mit mehreren  vorprogrammierten
nstantstromregelung (KSR) und ei-

h den Einsatz des Roboters an unter-
fgaben am wirtschaftlichsten genutzt.
lungen gibt das Merkblatt DVS 2904
{ir Punkt-, Buckel- und Rollennahtschweil3einrich-

(Stepperfunktig
schiedlich Sc
Hinweisi d E
LSteuerung

3.4 Medien zur Erzeugung der Elektrodenkraft und zur Kiihlung

Die Schnittstelle der gesamten Roboterperipherie zur Medienver-
sorgung ist die Halleninstallationsplatte. Sie ist die Anschlu3stel
le fUr alle Medien und kann als Bedientafel fiir die Schweif3zang
am Roboter erweitert werden.

Die Installationsplatte enthalt alle Komponenten fiir D

und Uberwachungselemente, z. B.: (Bild 5)
a) Absperrventile,

b) MeRgeréte fur Kiihiwasser (DurchfluBmenge,

c) Druckluftfilter,

d) Proportionalventil zum Steuern von varial nkraf-
ten,

e) Druckwachter als Fortschatkonta@euerung.

f) Manometer fir Druckluft,

g) Elektroteil, Thyristor.

Bei Installation der Hallening
Schutzgitters kann das Bedie @
Automatikbetriebes Kontroll- ¥ad

nehmen.
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d5 oboter-Installationsplatte.

zeuge fur Industrieroboter

4.8 Punktschwei3zangen

nktschweilzangen dienen zur Herstellung von Widerstands-
schweiBverbindungen und sind nach folgendem Prinzip aufge-
baut:

Die Basis bilden Zangengrundkérper in verschiedenen GroéRRen
und Ausfihrungsarten. Diese Zangengrundkérper umfassen die
L,Hauptelemente“ zur Aufnahme der anwendungsspezifischen
Elektrodenarme, die schweil3krafterzeugenden Einheiten (Pneu-
matikzylinder, Hydraulikzylinder, Elektromotor), den Adapter-
flansch zum Industrieroboter, den Zangenausgleich, die Sekun-
dérinstallation und einen Klemmenkasten mit der elektrischen In-
stallation.

Der Transformator ist meist im Zangengrundkorper integriert. Nur
in Ausnahmefallen (bei z. B. beengten Platzverhaltnissen oder
sehr hohen Schweil3strdmen) werden Lésungen mit extern ange-
ordnetem Transformator gewahlt.

Die Sekundarinstallation umfafit die Strombrucken und die luftge-
kuhlten, flexiblen Elemente (Lamellenband oder Kabel) vom
Transformator zu den Elektrodenarmen, welche die Elektroden-
armbewegung und die Zangenausgleichsbewegung mit ausfih-
ren. Bei den Lamellenbéndern ist insbesondere auf ein sauberes
Abrollen und die Beibehaltung des Abrollradius wéahrend der
Elektrodenzustellbewegung zu achten. Der Zustand dieses Ver-
schleiB3teils ist in der Produktion zu Giberwachen.

Die Zustellbewegung Uber die krafterzeugenden Elemente ist
Ublicherweise unterteilt in einen Vorhub und einen Arbeitshub.
Der Vorhub wird zum Umfahren von Stoérkanten betétigt. Der
Arbeitshub als die eigentliche Zustellbewegung fir jeden
Schweil3vorgang wird so klein wie moglich dimensioniert, um die




