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{54) Fahrantrieb fiir PortallichtbogenschweiSroboter

(57) Ziel und Aufgabe der Erfindung ist es, einen
Fahrantrieb fiir Portallichtbogenschweifiroboter zu
entwickeln, der in der Lage ist, von einer festgestellten
Nullposition ausgehend, sich zu einem beliebigen
programmgemaR vorgegebenen Punkt zu bewegen, ohne
dal kein manueller Steuerungsaufwand erforderlich ist.
ErfindungsgemaR wurde ein Fahrantrieb entwickelt, bei
dem ein Gber ein Getriebe, vorzugsweise ein
Schneckengetriebe, mit den Laufradern kraftschiiissig
verbundener Motor, vorzugsweise ein
Gleichstromstellmotor, mit einer Positioniersteuerung in
Verbindung steht. Jedes Portalfahrwerk ist mit einem
MeRsystem ausgestattet, das mit einer parallel zu den
Laufbahnen angeordneten MeRschiene, vorzugsweise
einer Zahnstange, in Eingriff steht. Gleichstromstellmotor
und Schneckengetriebe sind an die Positioniersteuerung
angepaldt, so daB sich der Fahrantrieb nach
programmierter Wegldnge von einem Nullpurikt aus .
verfahren [aRt. Fig. 1 ;

Fig. 1
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Erﬁnduﬁgsanspruch:

1. Fahrantrieb fir PortallichtbogenschweiRroboter, gekennzeichnet dadurch, daR ein (iber ein Getriebe, vorzugsweise ein
Schneckengetriebe (8), mit den Laufrédern kraftschiissig verbundener Motor, vorzugsweise ein Gleichstromstelimotor (7),
mit einer Positioniersteuerung (9) in Verbindung steht.

2. Fahrantrieb nach Punkt 1, gekennzeichnet dadurch, daRR jedes Portalfahrwerk (4) mit einem MeRsystem ausgestattet ist, das
mit einer parallel zu den Laufbahnen (6) angeordneten Me8schiene, vorzugsweise einer Zahnstange (11) in Eingriff steht.

Hierzu 2 Seiten Zeichnungen

Anwendungsgebiet der Erfindung

Die Erfindung ist auf dem Gebiet der Schwei3technik anwendbar. Mit ihrer Hilfe ist eine freie Programmierung des gesamten
Schweillprozesses und damit ein bedienerloses Schweilen mit fahrbaren Portallichtbogenschweirobotern durchfihrbar.

Charakteristik der bekannten technischen Losungen

Es sind sowohl feststehende als auch fahrbare Portallichtbogenschwei roboter gemaR ZIS-Mitteilu ngen 11/815.1225und 1291
bekannt. : : '

Da feststehende PortallichtbogenschweiRRroboter nur engbegrenzte Arbeitsrdume haben, sind sie zum Schweilen groBer
Bauteile, wie sie im Schiffbau in den unterschiedlichsten Abmessungen anfallen, ungeeignet. ‘

Bei den bekannten fahrbaren PortallichtbogenschweiRrobotern fahren dié Fahrantriebe tiber Nockenleisten und Endschalter die
erforderlichen Positionen an. Sie richten sich hierbei an den Nockenleisten aus und sollen so den Gleichlauf gewahrleisten.
Diese Technik ermdglicht kein kontinuierliches ununterbrochenes SchweiRen, beispielsweise von Versteifungen auf groe
Bauteile, da zur richtigen Positionierung des Schweiportals (iber den zu versteifenden Bauteilen unterschiedlicher
Abmessungen stets ein Verstellen der Nocken von Hand erfolgen muf3. ‘

Ziel der Erfinduﬁg

Das Ziel der Erfindung besteht darin, den Fahrantrieb fiir PortallichtbogenschweilRroboter so zu gestalten, daB kein manueller
Steuerungsaufwand erforderlich ist.

Darlegung des Wesens der Erfindung

Die technische Aufgabe, die durch die Erfindung gel3st werden soll, besteht darin, einen Fahrantrieb fiir
Portallichtbogenschweifroboter zu schaffen, der in der Lage ist, von einer festgestellten Nullposition ausgehend, sich zu einem
beliebigen programmgemaf vorgegebenen Punkt zu bewegen.

ErfindungsgemaR wird das dadurch erreicht, daR ein Gber ein Getriebe, vorzugsweise ein Schneckengetriebe, mit den
Laufréddern des PortallichtbogenschweiRroboters kraftschlissig verlgu,hdener Motor, vorzugsweise ein Gleichstromstellmotor,
mit einer Positioniersteuerung in Verbindung steht. AuBerdem ist jetles Portalfahrwerk mit einem Mef3system ausgestattet, das
mit einer parallel zu der Laufbahn angeordneten MeRschiene, vorzugsweise einer Zahnstange, in Eingriff steht, '
Gleichstromstellmotot und Schnecklengetriebe sind an die Positioniersteuerung angepaft, so daf sich der Fahrantrieb nach
programmierter Weglénge von einem Nullpunkt aus verfahren I4Rt. Das in jedem Portalfahrwerk angeordnete MeRsystem
nimmtden realen Weg der Portalfahrt auf und leitet entsprechende Impulse zur Positioniersteuerung. In der Positioniersteuerung
wird stindig der aufgenommene Istwert mit dem programmierten Soliwert verglichen. Bei Ubereinstimmung erfolgt ein

Abschalten der Fahrantriebe. Dadurch wird ein genaues Positionieren des gesamten Schweilportals ehtsprechend-dem
vorgegebenen Programm erméglicht.

Ausfiithrungsbeispiel .
Die Erfindung soll an Hand eines Ausfilhrungsbeispieles ndher erlautert werden.-
Die zugehérigen Zeichnungen zeigen:

Fig.1. Vorderansicht des PortallichtbogenschweilRroboters in Arbeitsstellung
Fig.2: Draufsicht des PortallichtbogenschweiRroboters mit Roboterarbeitsplatz

Mit einem bekannten Schweifportal 1 sind die ebenfalls bekannten Bauelemente 2, die der Bewegung eines SchweiRkopfes 3
dienen, verbunden. Das Schweiportal 1 ist mit zwei Portalfahrwerken 4 ausgestattet, dessen Laufrader 5 auf Laufbahnen 6
verfahrbar sind. In jedem Portalfahrwerk 4 befindet sich ein aus Gleichstromstellmotor 7 und Schneckengetriebe 8 bestehender
Portalfahrantrieb, der mit einer Positioniersteuerung 9 wirkverbunden ist. AuBerdem ist jedes Portalfahrwerk 4 mit einem

Impulsgeber 10 ausgestattet, der mit einer parallel zu den Laufbahnen 6 angeordneten Zahnstange 11 in kraftschliissiger
Verbindung steht. :
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Unter dem Schweiportal 1 sind mehrere Tische 12; 13 angeordnet, auf denen die zum SchweifRen vorbereiteten Bauteile 14; 15
liegen bzw. aufgelegt werden. Nachdem das SchweiRportal 1 die auf dem Tisch 12 liegenden Bauteile 14 miteinander
verschweiRt hat, wird es mit Hilfe der Positioniersteuerung 9 zum Tisch 13 verfahren, um hier die Bauteile 15 zu schwei3en.
Zwischenzeitlich kann auf dem Tisch 12 das fertiggeschweiRte Bauteil 14 abgerdumt und ein neues Bauteil zum Schweilen
vorbereitet werden. )

Mit Hilfe der Erfindung ist es also méglich, die aufverschiedenen Tischen 12; 13 vorbereiteten Bauteile 14; 15 ohne eine manuelle
Bedienung des Schweilportals 1 vornehmen zu milssen, nacheinander vollautomatisch abzuschweiBen. Das Schweiportal 1
bewegt sich hierbei entsprechend:dem-indie Positioniersteuerung 9 eingegebenen Programm von Tisch 12 zu Tisch 13 und
schweildt selbsttétig die aufgelegten Bauteile 14; 15. )
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