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1 Ziele des Robotereinsatzes

Der Einsatz sines frei programmierbaren Roboters zum Schwei-
Ben erfolgt vorzugsweise aus fertigungstechnischen Grinden.
Insbesondere stehen die Ziele

— Erhthung der Produktivitat

— reproduzierbare Qualitdt

— Flexibilitdt bei Wechsel des Teilespektrums
— Humanisierung des Arbeitsplatzes

im Vordergrund der Festlegung der Entscheidungskriterien.

Die Roboterfertigung bringt jedoch, bezogen auf die schwei
gerechte Konstruktion, andere Anforderungen als das H
schweiBen bzw. teilmechanische SchweiBen. Die aligemei
Verknipfungen und sich daraus ergebende Abhangigkeiten
zeigt Bild 1.
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2 Aligemeine Konstruktionsgrund: dere
Anwendung auf robotergerechte S koSstruktionen

2.1 Aligemeine Konstruktionsgrundsitze Schweis-

konstruktionen

Eine Zusarmnmenstellung der
satze zeigt Bild 2. Sie
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Bild 2. Aligemeine Konstruktionsgrundsatze fiir SchweiBkonstruktionen.

2.2 Anwendung der aligemeinen Konstrukttonsgrundsitze fiir
robotergerechte SchweiBkonstruktionen

Fiir rohotergerechtes Konstruieren missen die fértigungsbe—
dingten Gegebenheiten des Betriebes besonders betrachtet
werden.

2.2.1 Ungestorter Kraftflug

Grundsatz: Stumpfnaht ist besser als Kehinaht.

Beim RoboterschweiBen ist zu beachten:

Cffenes WurzeischweiBen ist ohne Ber{icksichtigung besonde-
rer MaBnahmen, wie

— eingeengte Toleranzen {Bild 3} [2],

~ Nahtsuch- und Nahtvertoigungssysteme,
- Badsicherung {Bilder 4 und 5) [3],

— Prozeffithrung usw.,

nicht durchfithrbar.
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2.2.2 SchweiBnihte so diinn wie mdglich ausfihren

Dies gilt besonders f{ir das RoboterschweiBen von Kehindhten
(Bild ) [1].

— Einlagige Nahte sind anzustreben, da durch Verzug fiir die
noch folgenden Lagen eine Bahnkorrektur notwendig sein
kann.

— GroBe Nahtdicken ergeben starke Schrumpfungen und er-
fordern aufwendige SchweiBvorrichtungen.

— Verringerung des eingebrachten Schweivolumens durch
Ausnutzung eines tiefen Einbrandes (Bild 7} [4].

2.2.3 Werkstofte

Beim volimechanischen SchweiBen, verbunden mit hdheren
SchweiBleistungen und geringeren Fugstoleranzen der Vorferti-
gung, kdnnen

— eingeengte Halbzeugtoleranzen,
- definierte Oberfléchenbeschaffenheit,
-~ Vorgabe mechanisch-technologischer Eigenschaften

notwendig sein.

2.2.4 Nahtvorbereitung
Die Nahtvorbereitung hat EinfluB auf die SchweiBnahtgtite.

— Bevorzugte Nahtformen:
Kehinaht, Stumpfnaht mit Badsicherung oder Steg, HY-Naht
{Bild 8} [3], Uberlappnaht.

— Brauchbare Nabtform:
Bdrdelnaht.

— Zu vermeidende Nahtformen: )
Stumpfnaht ohne Badsicherung, Ecknaht ohne Uberlappung,
HV-Naht {Bild 8) [3].

2.2.5 Z2ugiingilchkeit der SchweiBnaht

Die durch Abmessung von Roboter, SchweiSbrenner und Peri.
pherie vorgegebenen Forderungen sind zu bericksichtigel

— Nahtlage (Bild 8},

-~ Brennergeometrie {Bild 10},

— Spannelemente,

— Werkstuckaufnahme,

— Sensoren.

— Alle SchweiBnéhte méglichst in einer Aufspannung I-
Ben (Bild 11} [3].

2.2.6 2Zwangslagen vermelden

Schweiindhte sind konstruktiv mogli
in Wannenposition (w} oder Horizon
werden kann. Gegebenenfalls mi die
Positionierungssysteme in d“ese Staweisp
den.

Abweichend davon gilt foir Dij m die SchweiBposition
fallend (f) vorteilhaft in Sc a bis 45° angewendet
wird. Neben einer besser ung ist eine Erhdhung der
Schweigeschwindigkeit ich {Fild 12).

dnen, da
{h) geschweiit
kstiicke durch
tion gebracht wer-

erdnderungen des Bauteils ergeben.
beim SchweiBen mit Industrierobotern der Ab-
n Konstruktion und Fertigung eine gréBere
als bei konventioneller Fertigung.
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Bilg 4. Methoden der Badsicherung durch Unterfagen, manuelles Wur-
zelschweiBen oder spaltireie Steganordnung.
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Bild 5. Methoden der Badsicherung durch konstruktive Anordnung am
Bauteil (Kerbwirkung insbesondere bei dynamischer Beanspru-
ching beachten).




