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1 Geltungsbereich

Dieses Merkblatt gilt fur Industrieroboter zum Schutzgasschwei-
Ben (ISO 857-1). Fur weitere mit Industrierobotern mechanisier-
bare Schweilverfahren (ISO 857-1 / DIN EN 14610), wie bei-
spielsweise das Unterpulverschweil3en, ist dieses Merkblatt nur
in Teilbereichen glltig.

Dieses Merkblatt gilt fuir Industrieroboter, bei denen der Schwei
brenner am Werkstiick entlang gefiihrt wird. Es gilt nicht furgol-
che Anwendungen, bei denen der Industrieroboter das

stiick unter einem Schweillbrenner bewegt.

Die weiteren Teile dieses Merkblatts sind:

Teil 2: Steuerungs- und Programmierfunktione
Teil 3: Schweiltechnische Ausriistung fiir das MS¥€
Teil 4: Planung und Einrichtung

Teil 5: Positioniersysteme fiir Werkstiicke und |
Teil 6: Offline-Programmierung und Simulation
Teil 7: Kosten/Nutzen-Analyse von Anlagen

2 Zweck

Das Merkblatt spezifiziert bzw.
VDI-Richtlinien 2860 und 2861 so
DIN 66217 (Numerisch geste
trieroboter zum Schutzgass Ddrch vergleichende Be-
wertung von Kennda@ mit lichung der Begriffe und
Leistungsangaben soll degga, A ein Hilfsmittel fur die Pla-
nung und Auslegung von trieroboter-SchweilRsystemen er-
maoglicht werden.

Zur einfachen Han

Begriffe der DIN-NoTfen
+Werkzeug", d
,Schweillbre

s Merkblattes sollen allgemeine
d VDI-Richtlinien, zum Beispiel
ezifisch gebrauchliche Begriffe wie
werden. Sachverhalte, die fur das In-
eilen*weniger wichtig sind, werden vernach-
, speziell das Schweillen betreffende Fak-
den.
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4 Begriffsbestimm

4.1 Freiheitsgrad
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Bild 1. Freiheitsgrade der Bewegung eines Kérpers im Raum.

4.2 Achsen

Achsen sind gefilhrte, unabhangig voneinander angetriebene
Glieder. Man unterscheidet zwischen Haupt- und Nebenachsen,
die hinsichtlich Geschwindigkeit und Weg frei programmierbar
sind. Weiterhin wird entsprechend der Filhrung zwischen trans-
latorischen (linearen) und rotatorischen (drehenden) Achsen un-
terschieden.

Bei Industrierobotern zum Schutzgasschweiflen (Bild 2) dienen
die Achsen zur Erzeugung definierter Bewegungen zum Positio-
nieren und Orientieren von Schweibrennern, die am Werkzeug-
flansch mit einer Halterung befestigt sind. Das Positionieren und
Orientieren erfolgt in den unter Abschnitt 4.1 definierten Frei-
heitsgraden, wobei ein festes Bezugskoordinatensystem im
Koordinatensystem des Industrieroboters festzulegen ist.

DVS, Ausschuss fiir Technik, Arbeitsgruppe ,Lichtbogenschweiflen*

zug: Verlag fur Schweiflen und verwandte Verfahren DVS-Verlag GmbH, Postfach 10 19 65, 40010 Dusseldorf, Telefon (02 11) 15 91- 0, Telefax (02 11) 1591-150




DVS-Merkbléatter und -Richtlinien - Stand 2008-12

Seite 2 zu DVS 0922-1

4.2.1 Hauptachsen

Die Hauptachsen tragen wesentlich zur Ausbildung des Arbeits-
raumes eines Industrieroboters bei.

4.2.2 Nebenachsen

Nebenachsen dienen zur Orientierung des SchweiRbrenner. Mit
ihnen wird der Nebenarbeitsraum gebildet.

Bewegungsmaglichketen
in den Nebenachsen

7

Bewegungsmoglichkeiten
in den Hauptachsen

Bild 2. Beispiel fir einen sechsachsigen Industrieroboter zum Schutzgas-
schweillen.

4.3 Darstellung des
schweiflen

Industrieroboters zum Schutzgas-

Fur die eindeutige Zuordnung der Achsbezeichnungen zu be-
stimmten Industrierobotern empfiehlt sich eine Darstellung des
kinematischen Aufbaus. Diese Darstellung ist mit der in Bild 3 be-
schriebenen Symbolik méglich.

Bild 4 stellt den Industrieroboter zum Schutzgasschwei3en aus
Bild 2 mit Hilfe der in Bild 3 beschriebenen Symbolik dar.

Begrift Symbol mit Angabe

der Bewegungen
Translalionsachse —
fluchtend (Teleskop) {
Translationsachse

nichl fluchtend

Verfahrachse

Rotationsachse
fluchtend

Rotalion,
nicht fluchtend

Schweillbrenner
Systemgrenzen c ——

”.{l;".“_4_<]

i L.
-

Bild 4. Darstellung des Industrieroboters zu

Bild 2 mit Hilfe der in Bild e
4.4 Festlegung der Achsbezeich en
Da Industrieroboter zum Sc avschweillen im weiteren Sinne

numerisch gesteuerte Be
Bezeichnung der Achsenyin A

zeichnung der Achsen findet
umerisch gesteuerte Arbeits-

vertikale Linearachse parallel zur dritten Achse des Be-
skoordinatensystems.

ilg¥5 ist beispielhaft ein Industrieroboter zum Schutzgas-
scl en mit drei linearen Hauptachsen dargestellit.
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Bild 5. Beispiel eines Industrieroboters zum Schutzgasschwei3en mit drei
linearen Hauptachsen.

4.4.2 Drehachsen

A Haupt-Drehachse parallel zur X-Achse oder andere Haupt-
Drehachse.

B Haupt-Drehachse parallel zur Y-Achse oder andere Haupt-
Drehachse.




