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DEUTSCHER Industrierobotersysteme zum Merkblatt
VERBAND FUR Schutzgasschweifien DVS 0922
SCHWEISSTECHNIK E.V. Schweiitechnische Ausristung fir das Teil 3
MIG-/MAG-SchweiBen (Oktober 1989)
. Mit diesen besteht die Moglichkeit einer stufenlo: lung
Inhait: der SchweiBparameter durch die Robotersteue
G . Die in Verbindung mit Industrierobotern eingeset chwei-
! eltungsbereich stromquellen sollten folgende Eigenschaft :
2 Zweck
3 SchweiBstromquelie - Die Stromquelle sollte fir Dauerbetrieb u ridy¥sichtigung
3.1 Ansteuerung des zuldssigen Dauer-Schweistrom nach VDE
4  Drahtvorschubsystem 0542) geeignet sein.
4.1 Drahtabspulvorsichtung - Die Einstell- und Wiederholgenaui chweiBparameter
4.2 Drahtvorschubgerét so_IIte mdglichst gro8 seiln.
5 Schweibrenner und Zusatzausriistungen - Die Stromquelle sollte ei gsschwankungskom-
5.1 Brenner pensation besitzen ung Spa S nkungen von + 10%
5.2 Schlauchpaket ausgleichen.
5.3 Brennerhalterung
5.4 Abschaltsicherung 3.1  Ansteuerung

5.5 Brennerjustiereinrichtung

5.6 Automatische Brennerwechsefeinsichtung
5.7 Brennerreinigungseinrichtung

5.8 Brennerkuhleinrichtung

6 Uberwachung

7  Mitgeltende Normen und Richtlinien

Fiir das Roboterschw te SchweiBstromquellen kodn-

ngesteuert werden.

u mussen seitens der Stromquelle vor-
stersdtze, zum Beispiel durch Potentiome-

1 Geltungsbereich

Dieses Merkblatt gilt fiir die schweiBtechnische Ausristung von
Industriercbotersystemen zum Metall-Schutzgasschweifen. Es
beriicksichtigt die zur Zeit ausgefiihrten und auch mittelfristig zu J
erwartenden Robotersysteme zum LichtbogenschweiBen. In die- o Bei der analogen Ansteuerung erfolgt die Parametereinsteliung
sem Zusammenhang wird auf das DVS-Merkbtatt 0924 hing Leitspannungen, zum Beispiel von 0 bis 10 V, oder durch
wiesen. in Skromsignal, beispielsweise zwischen 0 und 20 mA.
MitfGieser Ansteuerung 1&8t sich Uber den gesamten Arbeits-
reich der Stromquelle eine stufenlose Parametereinstellung

2 Zweck vornehmen.
Mehr als bei starr automatisierten SchweiBsystemii i 3.1.3 Ansteueruny itber Rechnerschnittstelle
flexiblen Industrierobotersystemen eine exakte der

Bei der Ansteuerung der Schweilstromquelle von einem exter-
nen Rechner werden die Parameter tiber eine Datenleitung tiber-
tragen. Hierzut ist die Festlegung eines Datenibertragungs-
protokolls notwendig.

gesamten Peripherie notwendig. Um mit einheitlidien Beghten
arbeiten zu konnen und um die tir den Einsatz

pheren Einrichtungen, insbesondere d hweiBtechnischen
Ausristung, konzipieren zu kdnnen, wer
In Bild 1 sind alle im folgend schweiBtechni. 4 Drahtvorschubsystem
schen Ausriistungen mit Zuordnun

Nummer dargestelt. Das Drahtvorschubsystem dient der kentinuierlichen Drahtférde-

Bild 2 zeigt . rung. Dabei kommt es besonders aut die_gengue Einhattung der
rﬁ;tung zelg schemansc.h den gioboter, vorgewahlten Drahtvorschubgeschwindigkeit an. Neben den

{blichen genormten Drahtspulen wie O 300 und K 300 (Klein-
\ sputen) werden auch GroBspulen eingesetzt {rach DIN 8559).
3 SchweiBstromquel

4.1 Drahtabspulvorrichtung

it seiner Schweifaus-

Generell sing die auf defitMarkigingebotenen Geréte einsetzbar,  Bedingt durch die beim Roboterschweien hohe Einschaltdauer
die den Erforderni eiBaufgabe gerecht werdenund  und den hohen Schweidrahtbedarf empfiehit sich der Einsatz
mit dem Industr} em betrieben werden kénnen. Vor-  einer Gro8spule. Hierfur ist eine Abspulvorrichtung notwendig,
Industrieroboter ansteuerbare SchweiB-  die ein ruckfreies, drailfreies, kontinuierliches Drahtférdern ge-
stromquette den. Im wesentlichen kommen hier  wéhrileistet. In der Regel wird das Abspulen des Drahtes durch
i w. Transistorleistungsteil zum Einsatz.  einen eigenen Antrieb der Gro8spule unterstiitzt.

urde von eingr Gruppe eriahrener Fachleute in ehrenamtlicher Gemeinschaftsarbeit erstellt und wird ats eing wichlige Erkenntnisquelle
URG € en. Der Anwender mufl jeweils pritten, wie weit der Inhalt aut seinen speziellen Fall anwendbar und ob die ihm vorliegende Fassung noch
ine Haftung des Deutschen Verbandes fir SchweiBtechnik e, V. und derjenigen. die an der Ausarbeitung bateiligl waren, ist ausgeschlossen.
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Schweiitechnische Ausriistung
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3.1 Ansteuerung 4.1 Drahtabspul- 5.1 Brenner
vorrichtung

4.2 Drahtvorschub-
gerat
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Bild 1. Ubersicht.
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t Drahtvorschubgeschwindig-
er Robotersteusrung aus (siehe

ie Konstanz des Drahtvorschubes werden Push-Pull-
len. Hierbei wird der ziehende Motor am Bren-
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5.5 Brennerjustier-

einrichtung

5.6 Brennerwechsel-
einrichtung

5.7 Brennerreinigungs-
einrichtung

5.8 Brennerkihl-
einrichtung

5 SchweiBbrenner und Zusatzausriistungen

Der SchweiBbrenner ist das Werkzeug des Schweiliroboters.
Zusatzausristungen sind das Schlauchpaket, die Brennerhaite-
rung, die Abschaitsicherung, die Brennerjustiereinrichtung
sowie Brennerwechsel- und Reinigungseinrichtungen.

Gewicht und Abmessungen des Brenners und der Zusatzaus-
rizstungen sowie die Kenngréfien des Roboters sind aufeinander
abzustimmen.

5.1 Brenner

Die Belastbarkeit des Brenners muB auf Dauerbetrieb ausgelegt
sein. Wassergekihite Brenner sind vorzuzishen. GroBe Bedeu-
tung kommt der MaBhaltigkeit des Brenners, wie zum Beispiel




