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RoboterschweiBBen

Mit dem Fortschritt in der Mikroelektronik sowie in
der Regelungs- und Antriebstechnik wurde Mitte der
siebziger Jahre der Grundstein fiir den Beginn der
Industrieroboter-Technik gelegt. Schlagworte wie
Just-in-Time-Fertigung sowie der wachsende Anteil
von Klein- und Mittelserienfertigung fiihrten zu einem
immer starker werdenden Bedarf an automatisierter
Fertigung. Nur so kann eine hohere Produktivitat mit
geringerem Personalaufwand und eine gleichméBigere
und bessere Qualitat erreicht werden.

Die Flexibilitdt eines automatisierten SchweiBsystems
zeigt sich in folgenden Punkten:

o Kurze Zeit fiir den Bau der Fertigungseinrichtungen
o Kurze Umristzeiten bei Produktumstellung

o Vereinheitlichte Module und Anlagenkomponenten
e Vereinheitlichte Bedienung und Programmierung

¢ Wiederverwendbare Komponenten

Ein IndustrieschweiBroboter vereint diese Vorteile.
Entscheidend fiir den industriellen Anwender ist, dass
der Roboter mit den zugehdrigen Komponenten heute
keine Sonderkonstruktion mit allen damit verbundenen

Risiken mehr darstellt, sondern inzwischen als Serienge-

rat gebaut und eingesetzt wird. Dariiber hinaus gibt es
viele Peripheriekomponenten, wie z. B.:

* Drehtische

e Fordereinrichtungen

e Vereinzelungseinrichtungen

o Speichersysteme fiir die Automatisierung

Weiterhin hat sich in den letzten Jahren immer starker
der Trend durchgesetzt, dass der Roboterhersteller
nicht nur den Roboter liefert, sondern gegentiber dem
Kunden als Systemlieferant mit Verantwortung fiir das
Gesamtsystem auftritt. Ihr SchweiBfachhandler plant
das Automationssystem gemeinsam mit dem Roboter-
hersteller, realisiert es und tibergibt es dem Kunden als
schliisselfertige Komplettlésung.




RoboterschweiBBen

Roboteransteuerung iiber ,intelligente”

Prinzip:

Eine CCD-Kamera mit integriertem Bildverarbeitungssystem blickt aus einem
groBen Abstand auf das Bauteil. Eine Laserdiode projiziert eine oder mehrere
Linien in den Messbereich. Aus der Verformung der Linien wird die raumliche
Kontur berechnet, deren Abweichungen von Idealwerten zur Korrektur der
Roboterbewegungen verwendet wird.

Anwendungsbeispiele:

SchweiBen:

* Erkennung von Stumpf, Uberlapp-
und KehInahten

e Bestimmung von SchweiBposition
und Nahtverlauf

e Erkennung von Prozessparametern
(Luftspalt, Uberlappungshéhe,
Fugengeometrie)

Roboter-
Steuerung

Kameras

Vorteile:

o Keine zusatzlichen mechanischen Komponenten am Schweikopf, damit
wenige Stérungen, hohere Verfiigbarkeit

 Reduzierung der Hilfszeiten durch Realisierung der Bauteilvermessung
bereits vor dem Einfahren des SchweiBkopfes, Taktzeitreduzierung bis 25 %

¢ Hohe Messgenauigkeit durch optimale Beleuchtung und
Linienauswertungen

® Méglichkeit der Gewinnung von geometrischen ProzessgroBen, angepasst
an konkrete Aufgabenstellungen (Bauteilwinkel, Luftspalt), Berechnung
aller geometrischen Angaben absolut in Millimeter und Grad

o Leichte Bedienbarkeit der Messtechnik zur individuellen Anpassung an
konkrete Problemstellungen

o Gutes Preis-Leistungs-Verhaltnis

Kamera Laser

Schneiden:

e Erkennung der Lage von Profilen vor
dem Schneiden

e Verschieben der Schneidprogramme
im Raum

e Automatische Kalibrierung

Plasmabrenner

Bandschleifer

Schleifen:
o Verschleifen von Blechiibergangen
o Steuerung von Schleifkopfhéhe und Winkel

.
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