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1}  SELBSTBESCHICKENDER SCHWEISSROBOTER

7)Die Erfindung bezieht sich auf einen selbstbeschickenden Schweifiroboter fuer den lagegerechten Zusammenbau und

s Schweilen von mindestens aus zwei Finzelteilen bestehenden Werkstuecken. Ziel ist eine wirtschaftliche

ymbination der Arbeitsgaenge zum Anfertigen von-Schweillbaugruppen in der Klein- oder Mittelserienfertigung. Mit .

nem Minimum an steuerungstechnischen Mitteln soll ein programmgesteuerter automatischer SchweiRroboter enthckelt
srden, der mehrere technologische Operationen ausfuehren kann. Erfindungsgemaef ist die das Schweillwerkzeug

1igende programmgesteuerte Baugruppe, insbesondere ym 1800 versetzt, mit einem oder mehreren

eifersystemen ausgeruestet und im Mittelpunkt mit einer ebenfalls programmgesteuerten Rotations- oder

:hwenkbaugruppe verbunden, wobei die Programmsteuerung so ausgebildet ist, daf die Positionierung des

thweiRwerkzeuges und des Greifersystems nach einem Umschlag der das SchweiBwerkzeug lragenden Baugruppe um

weils 1800 nacheinander geschaltet wird. - Figur -

9 Seiten



ot

.. 227884 1

Selbstbeschickender SchweifBroboter

Anwendungsgebiet der Erfindung

Die Erfindung betrifft einen selbstbeschickenden
Schweifiroboter fiir den lagegerechten Zusammenbau
und das Schweifien von mindestens aus zwei Einzel-
teilen bestehenden Werkstiicken unter Verwendung
dreier oder mehrerer programmgesteuerter Bau—
gruppen fir die translatorische und/oder rotato-—
rische Bewegung des Schweilfwerkzeuges und/cder
der Werkstiickaufnahme., |
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‘Charakteristik der bekannten technischern Lésungen '
Es ist bekannt, programmierbare Positioniereinrichtungén
. zum Montieren, Fixieren und Schweiflen von Einzelteilen
als Industrieroboter einzusetzen, .
Darunter sind Beschickungsroboter fiir das Zubringen, -
Montieren und Fixieren der Werkstiicke bekennt, welche
mit Greif- und Spannmitteln sowie mit Mitteln zum lage-
gerechten Fixieren, beispielsweise mit Sensoren unterschied-
licher Bauart, ausgeriistet sind. Vielfach sind diese Be-
schickungsroboter mit Mehrfachgreifkdrpern ausgestattet,
welche unterschiedliche Werkstiickformen aufzunehmen ver-
" mbgen, so daf die fiir den Greifkopfwechsel erforderliche
' Verlustzeit vermieden werden kann (DD-PS 146 268).
Neben diesen Reschickungsrobotern werden in der schweifl—
technischen Fertigung wie auch in anderen Fertigungsbe-
reichen Bearbeitungsroboter eingesetzt. So wird z.B, im
Industriéanzeiger, Essen 101 -(1979) 82, S, 29-33 auf pro-
grammgesﬁeuerte Manipulatoren verwiesen, die mit einem oder
mehreren SchweifBwerkzeugen, also Schweifbrennern fir das
 ILichtbogen-Schutzgasschweifien oder Schweifzangen fiir das
Widerstandspunktschweiflen ausgeriistet sind,

Der derzeitige Stand der Technik wird also dadurch gekenn-
zeichnet; daf an einer FertigungsstraBe in einer ersten
Position ein Beschickungsroboter eingesetzt wird, welche
die zu bearbeitenden, beispielsweise die zu schweifienden
Teile in die erforderliche Schweifiposition bringt und

sie in dieser\Pdsition fixiert, In einer zweiten Position
wird ein Bearbeitungsroboter eingesetzt, welcher nach einem
vorgewshlten Programm die Schweifung vollzieht,

‘Nachteilig ist dieser Stand der Technik insbesondere durch
den hohen gerite~ und steuerungstechnischen Aufwand fir
jeweils zwei Roboter, die fir das Beschicken und Schweifen
eingesetzt werden,
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Nach Martenson,N,: Entwicklungstendenzen der Industrie-
roboter in der modernen Produktion, geht die Entwicklung
der Industrieroboter zu groBerer Flexibilit#t, einfachem
- Aufbau, zum Einsatz ohne direkte Betreuung durch den Men-

schen in Nachtschichten und zur Bildung von Maschinenbau-
gruppen wit vielen Roboterarbeitsplétzen,

-Diese'qudérungen sind jedoch mit den im dargestellten
Stand der Technik genannten Losungen nicht zu erfiillen,
Neben dem hohen technischen Aufwand fiir jewells zwei Ro-
botertypeh und die erforderliche steuwerungstechnische Ver-
kniipfung der beiden Systeme untereinander spielen relative
Fehlpositionierungen der Bauteile eine besonders nachtei-
~ lige Rolle, Derartige Nachteile sind aber nur durch eine’
weitere Erhshung des Steuerungs- und Uberwachungsaufwan-
des zu beseitigen, | '

‘Eine gréfere Flexibilitét innerhalb von Fertigungs-—
sbschnitten wird auch erreicht, wenn mehreré”programmger
steuerte Manipulatoren als flexible Fertigungszelle ange-
ordnet werden, Arbeiten mehrere riumlich voneinander getrennt
angeordnete Industrieroboter an einer Aufgabe, die aus
mehreren technologisohen Operationen besteht, so treten
Probleme der genauen Fixierung, des Platzbedarfs und der
‘Kosten aber verstidrkt anf. Dieses Problem wird mit der
Zunahme des Industrierobotereinsatzes immer groBer,

Ziel der Erfindung:

Durch die Erfindurng ist ein SchweiBroboter zu schaffen,
der mehrere technologische Operationen wie'Transportié—
ren, Montieren, Fixieren und Schweliflen von mehreren
Binzelteilen als eine wirtschaftliche Kombination der
Arbeitsginge zum Anfertigen von Schweifbaugruppen mit -
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Hilfe von Schweiffverfahren in der Klein- und Mittelserien-
fertigung gestattet,

Das Wesen der Erfindung

Der Erfindung liegt damit die Aufgabe zugrunde, einen
selbstbeschickenden SchweiSroboter zu entwickeln, der
neben einem SchweiBbrenner weitere Werkzeuge zum Transpor-
tieren, Montieren und Fixieren besitzt, die aus einzelnen
Baugruppen zusammengefiigt sind, wobei mit einem Minimum

an steueruﬁgstechnisohen Mitteln ein programmgesteuerter
automatischer Schweifroboter entsteht, der mehrere tech-
..nologische Operationen ausfithren kann.

‘ErfindungsgemzB wird die Aufgsbe dadurch geldst, daB die
das SchweiBgerit tragende programmgesteuerte Baugruppe
 insbesondere um 180° versetzt mit einem oder mehreren | ‘
Greifersystemen ausgeriistet ist und im Mittelpunkt dieser
Baugruppe mit einer ebenfalls progfammgesteuerten Rofati—
 ‘ons— oder Schwenkbaugruppe verbunden ist, wobei die Pro-
giammsteuerung 80 ausgebildet ist, daB die Pbsitionierung
~ des Schwelﬁwerkzeuges und des Grelfersystems nach elnem
Umschlag der Baugruppe um jeweils insbesondere 180° nach-
einander geschaltet wird, Damit konnen wahlweise mehrere
Arbeltsgange zum Anfertlgen von Schweifbaugruppen ausge-
fithrt werden.

o Ausfﬁhrungsbeiépiel_

Die Erfindung s0ll nachstehend an einem Ausfijhrungsbei-
spiel nsher erldutert werden, In den dazugehbrenden
Zeichnungen zeigens v '

Fig, 1 den Aufbau des erfindungsgemifen selbstbeschicken-
~ den Schweifiroboters

°



227884 1

Fig. 2: die Draufs1cht gemdB Fig. 1

Fige. 3: die Anordnung von mehreren technologischen
Werkzeugen an einer drehbaren Baugruppe zum
Schweifien und Montieren,

Der Grundaufbau des programmgestéuerten Schweifiroboters
gem#l Fig., 1 besteht aus den Vorschuborganen 1; 2 der
Koordinaten-Stelleinrichtung und der Rotations~ oder
Schwenkbaugruppe 3, deren Funktion zur Bewegung der dreh-
_baren Baugruppe 4 mit dem Schweifiwerkzeug 5 und dem Grei~
fersystem§6 dient., Die Schweifbaugruppen 10 werden auf dem
Dreh— und Schwenktisch 7 geschweifit., An— und Abtransport
der Schweifteile und der Schweiﬁbaugiuppen 10 erfolgt mit
. einem Kettenftrderer 8, Auch der Einsatz anderer Trans—
portsysteme ist denkbar, Nach Fig, 1 und 2 sind die Vor-
schuborgane 1; 2 so angeordnet, daf eine Bewegung in der
x-y-Ebene m&glich ist, Die Rotations- oder Schwenkbau-
-gruppe 3 dient zur Drehung der Baugruppe 4 um die Lings—
achse des Vorschuborganes 1, Die Baugruppe 4 hat einen .
Lingsantrieb zum Bewegen des Schweifiwerkzeuges 5 oder der
Greifersysteme 6 in der Z-Ebene, also senkrecht zum Vor-
schuborgan 2, Mit dem Dreh- und Schwenktisch 7 ktnnen
Drehbewegungen des Schweifteiles um die L&ngsachse der .
Baugruppe 4 und Schwenkbewegungen um die Langsachse des
" Vor schuborganes: 2 ausgefuhrt werden,

Alle vorzugsweise mit Elektromotoren angetriebene Ach-
sen verfiigen iber Wegpositionsmefsysteme, nach denen

das Programm von einer Programmsteuerung 9 gesteuert
wird. Dabei ist der SchweifBiroboter durch die Steuerung
in der Lage, verschiedene technologische Prbgramme nach~
- einander zu bearbeiten, Befindet sich das Greifersystem 6
fiber dem Kettenforderer 8 in Arbeitsstellung, kann ein
Schweifiteil gégriffen werden, Der Schweifiroboter legt

es danach auf den Dreh- und Schwenktisch 7. Dieser Vor-
gdng kann gneloeg fir weitere SchweiBteile wiederholt

A
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werden,

Sind die SchweifBSteile montiert und mit bekannten Mitteln
fixiert, erfolgt die Drehung der Baugruppe 4 in der Weise,
da sich das Schweifwerkzeug 5 in einer sehr genauen
Schweifliposition in der Nihe der ersten SchweiBnaht an der
SchweiBbaugruppe 10 befindet, Diese Arbeitsstellung ist
in Fig., 1 dargestellt, | | |
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Erindungsanspruch

Selbstbeschickender Schweifiroboter fir den lagege-
rechten Zusammenbau und das Schweifen von mindestens
éus zwei Einzelteilen bestehenden Werkstiicken unter

- Verwendung dreier oder mehrerer programmgesteuerter

- Baugruppen fiir die translatorische und/oder rotatori-
sche Bewegung des Schweifwerkzeuges und/oder der Werk-
stiickaufnahme, gekennzeichnet dadurch, da die einer-
seits des SchweiBwerkzeuges (5) tragende programmgesteu—
erte Baugruppe (4) in ihrem geometrischen Mittelpunkt
‘mit einer programngestenerten Rotations~ oder Schwenk--
baugruppe (3) verbunden und andererseits insbesondere
um 180° versetzt mit einem oder mehreren Greifer-
systemen (6) ausgeriistet ist.

Hierzu 1Selte Zelehaungen
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