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(54) ERFASSUNGSELEMENT FUR EIN SCHWEISSGERAT
(57) Die Erfindung beschreibt ein Schweillgerat (1),

welches eine Stromquelle (2) zur Bereitstellung
elektrischer Energie an zumindest eine Elektrode an
einem Schweilbrenner (10) und einer der Strom-
quelle (2) zugeordnete Steuervorrichtung (4), der
eine Eingabevorrichtung (22) zur Einstellung unter-
schiedlicher Schweillparameter zugeordnet ist,
aufweist, wobei zur Erfassung verschiedener Istwer-
te eines Schweillprozesses mehrere Erfassungsmit-
tel angeordnet sind. Fur die Erfassung einer Bewe-
gung, insbesondere einer Schweilldrahtbewegung
und/oder einer Schweillbrennerbewegung oder dgl.,
ist zumindest ein MeBsystem (31) zur Erfassung
einer Oberflachenstruktur eines Gegenstandes
vorgesehen, und das Mef3system (31) ist zur neuer-
lichen Erfassung der Oberflache des Gegenstandes
nach Ablauf einer vorgestimmten MeRBzykluszeit
ausgebildet, wobei das MeRsystem (31) oder das
Schweigerat (1) eine Auswertelogik zum Vergleich
des zuletzt erfa3ten Musters mit dem zuvor erfafiten
und digital gespeicherten Muster aufweist und die
Auswertelogik zum Erkennen einer Verschiebung
der Muster und zum Berechnen einer Wegstrecke
bzw. einer geénderten Position und/oder Geschwin-
digkeit der Verschiebung der Muster ausgebildet ist.
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2 AT 413954 B

Die Erfindung betrifft ein SchweilRgerat, wie es im Oberbegriff des Anspruches 1 beschrieben ist
sowie ein Verfahren zum Steuern und/oder Regeln eines Schweillgerétes, wie es im Oberbeg-
riff des Anspruches 22 beschrieben ist.

Es sind bereits Schweilgerate bekannt, bei denen mechanische Bewegungen bzw. Bewe-
gungsablaufe, wie die Schweildrahtforderung oder die SchweilRbrennerbewegung, erfallt wer-
den. Hierzu weisen die Schweilgerate mechanische Hilfsmittel wie Mitlaufrollen auf, durch die
die Bewegungen erfalt werden. Diesen Mitlaufrollen sind Sensoren zugeordnet, iber die die
Drehbewegungen der Mitlaufrollen ermittelt werden, woraus anschlieBend entsprechende Pa-
rameter, wie die Geschwindigkeit, die Beschleunigung, der Weg usw., berechnet werden.

Nachteilig ist hierbei, daR durch eine derartige Aufnahme von mechanischen Bewegungen uber
mechanische Hilfsmittel nur eine indirekte Bewegungsaufnahme stattfindet, sodal} entspre-
chende Stérfaktoren, wie beispielsweise durchrutschende Rollen bzw. Réader, nicht erkannt
werden kénnen bzw. diese das MeRergebnis wesentlich verfalschen.

Aus der DE 199 14 984 A1 ist eine Vorrichtung zum Feststellen der Lage eines Arbeitsfokus
relativ zu einer Oberflache eines Werkstiickes bekannt. Dabei wird von einem Arbeitslichtstrahl
ein MeRlichtstrahl ausgekoppelt, wobei der MeRlichtstrahl einer Auswertelogik zugefihrt wird.
Die Auswertelogik ermittelt anschlieBend die Richtung und GréRe der Abweichung der Fokusla-
ge des Arbeitslichtstrahls von der Soll-Lage bzw. den Abstand zur Oberflache des Werkstuckes.
Dabei wird der MeBlichtstrahl auf einen ortsauflésenden, strahlungsempfindlichen Empfangsbe-
reich reflektiert, um die Intensitatsverteilung des MeRstrahls zu erfassen.

Aus der Entgegenhaltung EP 0 369 891 A2 ist ein Verfahren und eine Vorrichtung zur mechani-
schen Erfassung der Oberflaiche eines Gegenstandes bekannt. Dabei wird Gber einen Sensor-
element die Oberflachenstruktur eines Gegenstandes, um eventuelle Beschadigung feststellen
zu kénnen, aufgenommen und diese Uber eine Steuervorrichtung ausgewertet. Anschlieiend
kénnen die fehlerhaften Stellen Gber bekannte Ausbesserungsverfahren, wie beispielsweise
durch Auftragsschweillen, repariert werden.

Aus der US 4 724 302 A1 ein Verfahren und eine Vorrichtung zur automatischen Uberwachung
und Auswertung einer Schweilnaht bekannt. Dabei wird im Bereich des Schweillbrenners
zumindest ein optisches MelRmittel angeordnet, welches die H6he, Breite und den Querschnitt
der mittels dem Schweilbrenner erzeugten Schweilinaht aufnimmt bzw. eine entsprechende
Auswertung der MaRgroBen vornimmt. Dabei ist es méglich, dal® zusatzliche Parameter der
SchweiBanlage fiir die Auswertung der SchweilRnaht herangezogen werden kann.

In der US 4 864 147 A ist ein optischer Abtastsensor beschrieben, welcher ein Lichtsignal aus-
sendet, wobei das von einem Gegenstand reflektierte Lichtsignal ausgewertet wird.

Die JP 58 187 265 A beschreibt ein Verfahren zum Ermitteln der Position und der Form einer
Schweillinie, wobei hierbei Uber einen optischen Abtastsensor die Distanz zum Werkstick,
insbesondere der Schweiltlinie, Giber eine Pendelbewegung ermittelt wird, soda durch Auswer-
tung der unterschiedlichen ermittelten Distanzen zum Werkstick eine Schweilllinie fur den
nachfolgenden Schweilprozess festgelegt werden kann.

In der JP 10 206 127 A ist ein FormmeRapparat zum Uberprifen eines Schweil3prozesses
beschrieben, bei dem durch optische Abtastung, insbesondere durch eine Kamera, die Oberfla-
che des Werkstiickes auf Fehierstellen in der SchweilSnaht erfal3t werden kann.

Ein automatisches SchweilRverfahren ist aus der JP 06 246 451 A bekannt, bei dem Uber ein
optisches Abtastmittel die Form der zu verschweilenden Werkstiicke ermittelt wird und diese
anschlieRend mittels einem Analyseprozell ausgewertet wird. Dabei wird Gber das optische
Abtastmittel lediglich die Distanz zu den Werkstiicken ermittelt, wodurch eine Schweilllinie bzw.
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eine SchweilRnahtlinie fur den nachfolgenden Schweillprozess erstellt werden kann.

In JP 07 182 551 A ein Verfahren und eine Vorrichtung zur Identifizierung von Geldschein be-
schrieben, bei dem der Geldschein durch eine optische Abtastvorrichtung bewegt wird und
durch Vergleich des aufgenommen Bild mit einem gespeicherten Bildes eine Identifizierung
durchgefiihrt wird.

Die JP 07 66 0043 A beschreibt ein Detektionsverfahren bei dem Uber eine TV-Kamera die
Position einer Schweillinie bzw. Schweifinaht ermittelt werden kann.

Der Erfindung liegt die Aufgabe zugrunde, ein Schweilgerat zu schaffen, bei dem eine berth-
rungslose Ermittiung bzw. Erfassung einer mechanischen Bewegung durchgefihrt wird.

Diese Aufgabe der Erfindung wird derartig gelost, da® fur die Erfassung einer mechanischen
Bewegung, insbesondere einer Schweitdrahtbewegung oder einer Schweillbrennerbewegung
oder dgl., zumindest eine Vorrichtung bzw. ein Me3system zur Erfassung einer Oberflachen-
struktur angeordnet ist. Vorteilhaft ist hierbei, dal® durch die direkte Messung der mechanischen
bzw. manuellen Bewegung, insbesondere des Schweilldrahtes und/oder des Schweillbrenners,
tatsachliche Istwerte fur die Weiterverarbeitung gebildet werden und somit die Qualitat des
SchweilRergebnisses wesentlich erh6ht werden kann. Die Qualitét einer Schweillung kann noch
weiter gesteigert werden, da die SchweilRparameter direkt an die tatséchliche Bewegung, also
an die tatsachlichen Istwerte, wahrend eines Schweillprozesses angepalit werden kénnen. Ein
weiter wesentlicher Vorteil liegt auch darin, daf dadurch Fehlfunktionen des Schweillgerétes,
wie das Zurlickbrennen des Schweif3drahtes an das Kontaktrohr, vermieden werden kénnen, da
die Steuervorrichtung eine Unterbrechung bzw. Reduzierung der Drahtférderung sicher erken-
nen und somit eine entsprechende Steuerung bzw. Regelung durchfiihren kann, wodurch eine
Zerstérung des Kontaktrohres und gleichzeitig ein Stillstand des Schweigerédtes verhindert
wird. Vorteilhaft ist auch, daR durch die beriihrungslose Erfassung der Bewegung des Schweil3-
drahtes uber das MeRsystem dieses in jedem SchweilRgerét ohne groen Aufwand nachgeris-
tet werden kann, da lediglich fiir den Einsatz dieses Mef3systems eine Softwareanpassung an
der Steuervorrichtung und eine entsprechende einfache Positionierung des Mef3systems vorge-
nommen werden muf}.

Weitere vorteilhafte Ausbildungen sind in den Anspriichen 2 bis 21 beschrieben. Die sich dar-
aus ergebenden Vorteile sind der Beschreibung zu entnehmen.

Unabhéngig davon wird die Aufgabe der Erfindung aber auch durch ein Verfahren zum Steuern
und/oder Regeln eines Schweillgerites, wie es durch die MaRnahmen im Kennzeichenteil des
Anspruches 22 beschrieben ist, gelost. Vorteilhaft ist dabei, dal durch den Vergleich der Ober-
flachenstrukturen eines Gegenstandes nach vorbestimmten MeBzykluszeiten ein Fehler bei der
Erfassung von Vorschubbewegungen wirkungsvoll verhindert wird, da keine mechanischen
Mittel wie beispielsweise Antriebsrollen zum Einsatz kommen.

Weitere vorteilhafte MaBnahmen sind in den Anspriichen 23 bis 39 beschrieben. Die sich dar-
aus ergebenden Vorteile sind der Beschreibung zu entnehmen.

Die Erfindung wird anschlieBend durch Ausfuhrungsbeispiele néher beschrieben.
Es zeigen:

Fig. 1 eine schematische Darstellung einer SchweiRmaschine bzw. eines Schweillgerates;

Fig. 2 ein Schaubild einer Schweilldrahtférdervorrichtung fiir einen Schweil3draht mit einem
MeRsystem in vereinfachter, schematischer Darstellung;

Fig. 3 ein Ausfuhrungsbeispiel fur den Einsatz des MeRsystems in einem Schweillgerat in
vereinfachter, schematischer Darstellung;
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Fig. 4 ein weiteres Anwendungsbeispiel fur den Einsatz des Mel3systems an einem Schweil3-
brenner in vereinfachter, schematischer Darstellung;

Fig. 5 eine Draufsicht auf den Schwei3brenner mit dem Mefsystem, gemaft den Schnitten
V-V in Fig. 4, in vereinfachter, schematischer Darstellung.

Einfihrend sei festgehalten, dal in den unterschiedlich beschriebenen Ausfiihrungsformen
gleiche Teile mit gleichen Bezugszeichen bzw. gleichen Bauteilbezeichnungen versehen wer-
den, wobei die in der gesamten Beschreibung enthaltenen Offenbarungen sinngemal auf glei-
che Teile mit gleichen Bezugszeichen bzw. gleichen Bauteilbezeichnungen Ubertragen werden
kénnen. Auch sind die in der Beschreibung gewdhlten Lageangaben, wie z.B. oben, unten,
seitlich usw. auf die unmittelbar beschriebene sowie dargestellte Figur bezogen und sind bei
einer Lageanderung sinngemafl auf die neue Lage zu Gbertragen. Weiters kénnen auch Ein-
zelmerkmale oder Merkmalskombinationen aus den gezeigten und beschriebenen unterschied-
lichen Ausfuihrungsbeispielen fir sich eigenstandige, erfinderische oder erfindungsgeméaRe
Losungen darstellen.

In Fig. 1 ist eine Schweilanlage bzw. ein Schweillgerat 1 fur verschiedenste Schweilverfahren,
wie z.B. MIG/MAG-Schweiften bzw. TIG-Schweifen oder Elektroden-Schweillverfahren usw.,
gezeigt. Selbstverstandlich ist es mdoglich, dall die erfindungsgeméfle Losung bei einer Strom-
quelle bzw. einer Schweillstromquelle eingesetzt werden kann.

Das SchweilRgerat 1 umfaltt eine Schweilstromquelie 2 mit einem Leistungsteil 3, einer Steuer-
vorrichtung 4 und einem dem Leistungsteil 3 bzw. der Steuervorrichtung 4 zugeordneten Um-
schaltglied 5. Das Umschaltglied 5 bzw. die Steuervorrichtung 4 ist mit einem Steuerventil 6
verbunden, welches in einer Versorgungsleitung 7 fur ein Gas 8, insbesondere ein Schutzgas,
wie beispielsweise CO,, Helium oder Argon und dgl., zwischen einem Gasspeicher 9 und einem
Schweillbrenner 10 angeordnet ist.

Zudem kann (ber die Steuervorrichtung 4 noch ein Drahtvorschubgerat 11, welches fir das
MIG/MAG-SchweilRen Ublich ist, angesteuert werden, wobei Uber eine Versorgungsleitung 12
ein SchweilRdraht 13 von einer Vorratstrommel 14 in den Bereich des Schweil3brenners 10
zugefuhrt wird. Selbstverstandlich ist es moglich, dal das Drahtvorschubgeréat 11, wie es aus
dem Stand der Technik bekannt ist, im Schweif3gerat 1, insbesondere im Grundgehd&use, integ-
riert ist und nicht, wie in Fig. 1 dargestellt, als Zusatzgerét ausgebildet ist.

Der Strom zum Aufbauen eines Lichtbogens 15 zwischen dem Schweil’draht 13 und einem
Werkstiick 16 wird Uber eine Versorgungsleitung 17 vom Leistungsteil 3 der Schwei3stromquel-
le 2 dem Schweillbrenner 10 bzw. dem Schweidraht 13 zugefiihrt, wobei das zu verschwei-
Rende Werkstiick 16 (iber eine weitere Versorgungsleitung 18 ebenfalls mit dem Schweil3geréat
1, insbesondere mit der SchweiRstromquelle 2, verbunden ist und somit Gber den Lichtbogen
15 ein Stromkreis aufgebaut werden kann.

Zum Kiihlen des SchweiRbrenners 10 kann Uiber einen Kuhlkreislauf 19 der Schweibrenner 10
unter Zwischenschaltung eines Stromungswachters 20 mit einem Flissigkeitsbehélter, insbe-
sondere einem Wasserbehdélter 21, verbunden werden, wodurch bei der Inbetriebnahme des
SchweiRbrenners 10 der Kihlkreislauf 19, insbesondere eine fur die im Wasserbehalter 21
angeordnete Flussigkeit verwendete Flussigkeitspumpe, gestartet wird und somit eine Kithlung
des SchweiRbrenners 10 bzw. des Schweilldrahtes 13 bewirkt werden kann.

Das Schweigerat 1 weist weiters eine Ein- und/oder Ausgabevorrichtung 22 auf, Gber die die
unterschiedlichsten Schweillparameter bzw. Betriebsarten des Schweillgerates 1 eingestellt
werden kénnen. Dabei werden die Uber die Ein- und/oder Ausgabevorrichtung 22 eingestellten
Schweilparameter an die Steuervorrichtung 4 weitergeleitet und von dieser werden anschlie-
Rend die einzelnen Komponenten der SchweifRanlage bzw. des Schweif’geréates 1 angesteuert.
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Weiters ist in dem dargestellten Ausfihrungsbeispiel der Schweilbrenner 10 lber ein Schiauch-
paket 23 mit dem Schweillgerat 1 bzw. der Schweillanlage verbunden. In dem Schlauchpaket
23 sind die einzelnen Leitungen vom SchweiRgerat 1 zum Schweil3brenner 10 angeordnet. Das
Schlauchpaket 23 wird tber eine zum Stand der Technik zahlende Verbindungsvorrichtung 24
mit dem Schweilbrenner 10 verbunden, wogegen die einzelnen Leitungen im Schiauchpaket
23 mit den einzelnen Kontakten des Schweilgerates 1 Uber Anschlulbuchsen bzw. Steckver-
bindungen verbunden sind. Damit eine entsprechende Zugentlastung des Schlauchpaketes 23
gewdhrleistet ist, ist das Schlauchpaket 23 uber eine Zugentlastungsvorrichtung 25 mit einem
Gehéuse 26, insbesondere mit dem Grundgehause des Schweillgerates 1, verbunden.

In den Fig. 2 und 3 ist eine Schweildrahtférdervorrichtung 27 gezeigt, die sowohl in dem exter-
nen Drahtvorschubgerét 11, gemaR Fig. 1, als auch im Schweillgerét 1, insbesondere im Ge-
hause 26 des Schweillgerates 1, eingesetzt werden kann.

Der Aufbau der Schweildrahtférdervorrichtung 27 ist aus dem Stand der Technik bekannt,
sodaR auf das Funktionsprinzip nicht mehr naher eingegangen wird. Die Schweilkdrahtférder-
vorrichtung 27 setzt sich aus einem Antriebssystem 28, welches aus Antriebsradern 29 gebildet
ist, und einem Einbindeelement 30 fiir den Schweilldraht 13 zusammen. Die Antriebsréader 29
werden dabei von zumindest einem Antriebsmotor - nicht dargestellt - angetrieben, sodal} der
Schweilldraht 13 von der Vorratstrommel 14 Gber die Versorgungsleitung 12 bzw. Uber das
Schlauchpaket 23 zum Schweillbrenner 10 geférdert werden kann, wobei Uber das Einbinde-
element 30 der Schweildraht 13 in die Versorgungsleitung 12 bzw. in das Schlauchpaket 23
eingefuhrt wird.

Weiters weist die Schweildrahtfordervorrichtung 27 nunmehr ein neuartiges Mef3system 31,
welches im Detail in Fig. 3 dargestellt ist, fir die Uberwachung der Schweif3drahtférderung auf,
d.h., daR fir die Erfassung einer mechanischen Bewegung, insbesondere einer Schweildraht-
bewegung, zumindest eine Vorrichtung bzw. das MeRsystem 31 zur Erfassung einer Oberfla-
chenstruktur angeordnet ist. Das MeBsystem 31 wird bevorzugt zwischen dem Antriebssystem
28 und dem Einbindeelement 30 angeordnet.

Das MeRsystem 31 ist aus einer Lichtquelle 32, insbesondere einer gesteuerten Lichtquelle 32,
und einer optischen Empfangsvorrichtung 33 gebildet, wobei die optische Empfangsvorrichtung
33 auf einen Sensor 34 einwirkt, wobei der Sensor 34 eine Rauheit- bzw. eine Oberflidchen-
struktur eines Gegenstandes, insbesondere des Schweilldrahtes 13, mehrdimensional erfaft
und als digitales Muster abspeichert, d.h., da® durch die gesteuerte Lichtquelle 32 das zu mes-
sende Objekt, insbesondere der Schweildraht 13, so beleuchtet wird, da3 die Rauheiten bzw.
die Strukturen der Objektoberflache einen meRbaren Kontrast ergeben. Uber die optische Emp-
fangsvorrichtung 33 werden die Rauheiten bzw. Strukturen der Oberflache aufgenommen und
an den Sensor 34 weitergeleitet, wobei dieser das aufgenommene Muster mehrdimensional
erfal’t und als digitales Muster speichert.

Nach Ablauf einer vorbestimmten MeRzykluszeit wird erneut eine Erfassung der Oberflache des
Gegenstandes, insbesondere des Schweilldrahtes 13, durchgefilhrt, wobei Giber eine Auswerte-
logik, die im Sensor 34 integriert ist, das zuletzt erfaBte Muster mit dem digital gespeicherten
Muster verglichen wird, wobei Uber die Auswertelogik des Sensors 34 eine Verschiebung der
Muster erkannt wird und daraus die Wegstrecke bzw. eine geédnderte Position und/oder die
Geschwindigkeit der Verschiebung berechnet wird bzw. werden, d.h., da} bei der Auswertung
des ersten gespeicherten Musters markante Punkte bzw. Bereiche definiert werden und fir
diese entsprechende Koordinaten festgelegt werden, worauf nach dem Erfassen des néchsten
Musters, welches selbstverstandlich ebenfalls gespeichert werden kann, eine Verschiebung des
Musters, insbesondere der definierten Punkte bzw. Bereiche, erkannt wird und die sich geéan-
derten Positionen der Koordinaten als Weg kumuliert erfalt wird. Die sich ergebende kumulierte
Wegénderung kann zur Ermittlung der gesamten Wegstrecke verwendet bzw. in einer Tabelle
mit Zeitstempel gespeichert werden, sodaB als differentiale Ableitung des Weges uber die Zeit
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sich die Geschwindigkeit des Schweilldrahtes 13 ergibt.

Nachdem eine Auswertung bzw. eine Messung abgeschlossen ist, wird das zuletzt aufgenom-
mene Muster vom Sensor 34 als neues digitales Muster fur einen neuerlichen Vergleich mit
einem weiteren Muster gespeichert, sodaR eine standige bzw. kontinuierliche Uberwachung der
Bewegung des Schweildrahtes 13 durchgefihrt wird. Dadurch ist es méglich, dall mit dem
MeRsystem 31 eine Drahtvorschubwegmessung und dessen zeitliche differentielle Ableitungen,
wie die Geschwindigkeit und/oder die Beschleunigung und/oder ein Ruck des Schweilldrahtes
13, im Schweigerat 1 bzw. im Drahtvorschubgerat 11, insbesondere in der Schweildrahtf6r-
dervorrichtung 27, ermittelt werden kann.

Damit kann nunmehr die Geschwindigkeit und die geférderte Menge des Schweidrahtes 13 als
wirklicher Istwert erfat werden und nicht, wie aus dem Stand der Technik bisher bekannt, die
Erfassung bzw. Uberwachung der Bewegung des Schweilldrahtes 13 Gber auf den Schweil-
draht 13 einwirkende Elemente, wie z.B. die Antriebsrader 28, durchgefihrt werden, wobei dies
beispielsweise durch Aufnahme der Vorschubmotorspannung oder von Vorschubmotorgeber-
werten des Antriebssystems 28, insbesondere des Antriebsmotors, oder Uber einen mechani-
schen Geber in Form einer Mitlaufrolle erfolgt. Bei diesem System werden mechanische Ein-
flusse, insbesondere durchrutschende Antriebsrader 29, nicht erkannt, sodal} fehlerhafte Daten
bzw. Werte zustande kommen kénnen. D.h., dal bei durchrutschenden Antriebsradern 29 bzw.
durchrutschenden Mitlaufrollen die Istwertaufnahme weiter lauft, wobei jedoch in diesem Zu-
stand keine bzw. eine unterschiedliche Férderung des Schweilldrahtes 13 erfolgt und somit
eine fehlerhafte Istwertaufnahme zustande kommt.

Dies ist bei dem MeRsystem 31 nicht der Fall, da die Erfassung direkt von der Bewegung des
Schweildrahtes 13 abhangig ist, sodaB derartige mechanische Einflisse keine Auswirkungen
auf das MeRergebnis haben. Koppelt man das neuartige MeRRsystem 31 mit dem aus dem
Stand der Technik bekannten System, insbesondere mit der Erfassung der Vorschubmotor-
spannung und/oder der Vorschubmotorgeberwerte, so kénnen von der Steuervorrichtung 4
diese mechanischen Einfliisse, insbesondere die durchrutschenden Antriebsrader 29, erkannt
werden, sodal eine entsprechende Regelung von der Steuervorrichtung 4 eingeleitet werden
kann, um die mechanischen Einfliisse zu verhindern bzw. aufzuheben, d.h., daR die Steuervor-
richtung 4 durch die Koppelung der Daten vom MeRsystem 31 mit den Daten des Antriebssys-
tems 28, insbesondere der Vorschubmotorspannung und/oder der Vorschubmotorgeberwerte,
das Durchrutschen der Antriebsrader erkennt und entsprechende Steuer bzw. Regelvorgange
einleiten kann.

Damit das MeRsystem 31 die ermittelte Wegstrecke bzw. Position und/oder die Geschwindigkeit
weiterleiten kann, ist das MeRBsystem 31 (ber Leitungen, insbesondere Uber ein Bussystem
oder einen Feldbus (in Fig. 3 nicht dargestellt), mit der Steuervorrichtung 4 des Schweil3geréates
1 verbunden. Dadurch kann von der Steuervorrichtung 4 eine entsprechende Steuerung des
Antriebssystems 28 oder eine gezielte Anpassung bzw. gezielte Steuerung von Proze3parame-
tern durchgefiihrt werden. Beispielsweise ist es dadurch méglich, da ein Stromimpuls nach
einer definierten geférderten Schweilldrahtmenge ausgeldst wird. Dadurch wird erreicht, dal
eine Tropfenablésung mit definierter TropfengroBe in Abhéngigkeit der Foérderstrecke des
Schweidrahtes 13 gebildet werden kann. Weiters kénnen die gelieferten Daten von dem Mef3-
system 31 fur weitere Auswertungen, wie beispielsweise fur die Qualitatskontrolle, herangezo-
gen werden, sodal beispielsweise fiir die Qualitdtskontrolle sich eine dokumentierbare definier-
te Menge an Auftragsmaterialeinbringung und Energieeinbringung ergibt.

Um ein derartiges MeBsystem 31 anwenden zu kénnen, ist es lediglich notwendig, dall der
Schweilldraht 13 an dem MeRsystem 31 vorbei bewegt wird, wie dies beispielsweise im Detail
in Fig. 3 ersichtlich ist. Hierzu ist beispielsweise eine Fuhrungsvorrichtung 35 mit einer fir den
Schweiltdraht 13 angeordneten Fuhrungsbohrung 36 angeordnet. Weiters weist die Fihrungs-
vorrichtung 35 eine Offnung 37, die sich bis zur Fithrungsbohrung 36 erstreckt, auf, Gber die
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das MeRsystem 31 auf den Schweildraht 13 gerichtet ist, d.h., dal die gesteuerte Lichtquelle
32 sowie die optische Empfangsvorrichtung 33 in Richtung des sich vorbei bewegenden
Schweildrahtes 13 gerichtet sind, sodaR eine entsprechende Beleuchtung des Schweilldrahtes
13 durchgefuhrt werden kann und somit mit der optischen Empfangsvorrichtung 33 die Rauhei-
ten bzw. Strukturen der Oberfliche des Schweilldrahtes 13, welche schematisch angedeutet
sind, aufgenommen werden kénnen und an den Sensor 34 weitergeleitet werden. Durch eine
derartige Ausbildung wird erreicht, dal keine Fremdlichtquelle in den MeRbereich der optischen
Empfangsvorrichtung 33 einwirken kann, sodaR eine sehr hohe Auflésung erreicht wird. Weiters
ist es durch den einfachen Aufbau méglich, daR dieser an einer beliebigen Stelle der Schweil3-
drahtfihrung zum Schweil3brenner 13 eingesetzt werden kann.

Selbstverstandlich ist jeder beliebige andere Aufbau des Meflsystemes 31 moglich. Dabei ist es
auch moglich, dall das MeRsystem 31 ohne zusétzliche Elemente, wie der Flihrungsvorrichtung
35, eingesetzt werden kann, d.h., da} das Me3system 31 nur in einem bestimmten Abstand zu
dem zu uberwachenden bewegten Gegenstand, insbesondere dem Schweildraht 13, angeord-
net werden mul}, um das zuvor beschriebene Mefverfahren durchfiihren zu kénnen.

Durch die sehr kleine Bauform und durch die kontaktlose Messung ist auch ein Einbau des
MeRsystems 31 in den Schweilbrenner 10 méglich, wie dies in Fig. 4 ersichtlich ist, ohne dal}
eine VergroRerung der Abmessungen des Schweilbrenners 10 notwendig ist. Dabei kann jeder
beliebige, aus dem Stand der Technik bekannte Schweibrenner 10 eingesetzt werden, sodal
auf das Funktionsprinzip des Schwei3brenners 10 daher nicht mehr ndher eingegangen wird.

Der in Fig. 4 schematisch dargestellte standardmafige Schwei3brenner 10 wird beispielsweise
durch einen Handgriff 39, einen Brennerkérper 40, in dem ein Ubergangsstiick 41 und ein Kon-
taktrohr 42 angeordnet sind, sowie einer Gasdiise 43 gebildet. Das MeRRsystem 31 wird bevor-
zugt in der Nahe des Schweillprozesses, also im Bereich des Kontaktrohres 42, angeordnet.
Dabei weist das Ubergangsstiick 41 eine Offnung 44 auf, (iber die das MeRsystem 31 wieder-
um eine Messung der Rauheit bzw. Oberflachenstruktur des Schweilldrahtes 13 durchfihren
kann.

Durch die kontinuierliche Drahtgeschwindigkeitsmessung in Vorschubrichtung kurz vor dem
Kontaktrohr 42 kénnen nunmehr weitere Uberwachungsfunktionen bzw. Auswertungen durch-
gefuhrt werden. Dabei ist es nunmehr méglich, dal® durch die Messung im Schweibrenner 10
bei einem Vorschubfehler des Schweilldrahtes 13, der beispielsweise durch Spritzer am Kon-
taktrohr 42, durch einen Knick im Schweidraht 13 oder durch eine Drahtvorschubkupplung, die
durch eine verstopfte Seele rutscht, verursacht wird, ein Riickbrand des aus dem Kontaktrohr
42 austretenden Schweilldrahtes 13 zum Kontaktrohr 42 verhindert werden kann, da die
Schweilldrahtbewegung unmittelbar vor dem Kontaktrohr 42 erfaf3t wird und somit bei einem
Stillstand eine entsprechende Steuerung von der Steuervorrichtung 4 eingeleitet werden kann.
Dabei kann beispielsweise die Steuervorrichtung 4 das Schweilgerat 1 stoppen bzw. durch
entsprechende Veranderung der ProzeRBparameter, wie beispielsweise durch Reduzierung der
Leistung, insbesondere auf Null, ein weiteres Abschmelzen des Schweifldrahtes 13 verhindert
werden.

Weiters ist es méglich, dal durch die mehrdimensionale Erfassung, insbesondere durch die
zweidimensionale Erfassung, bei der neben der Messung in Richtung der SchweilRdrahtférde-
rung auch die Messung von rotatorischen bzw. axialen Wegen und Geschwindigkeiten des
Gegenstandes bzw. des Schweilldrahtes 13, ein Schlingen und Schiagen des Schweildrahtes
13 bei der Zufuhrung zum Kontaktrohr 42 sowie die Zwangskontaktierung im Kontaktrohr 42
iberwacht bzw. ermittelt werden kann. Dabei ist es lediglich notwendig, daB entsprechende
Koordinaten des Schweifldrahtes 13, welche beispielsweise einmal aufgenommen bzw. festge-
legt werden, fur eine optimale Zufiihrung hinterlegt sein mussen, sodal} von der Steuervorrich-
tung 4 durch einen einfachen Vergleich mit den vom MeRsystem 31 gelieferten Daten eine
derartige Uberwachung durchgefiihrt werden kann.
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Selbstverstandlich ist es méglich, dalk das MeRsystem 31 auch fir andere Erfassungen bzw.
Ermittlungen von Bewegungsabldufen eingesetzt werden kann. Hierzu ist es beispielsweise
méglich, dal das MeRsystem 31 im Antriebssystem 28, also bei den Antriebsradern 29, einge-
setzt wird, sodal die Drehbewegung der Antriebsrader 29 festgestellt wird und gleichzeitig der
Drehweg ermittelt werden kann.

Das MefRsystem 31 kann auch fir andere Uberwachungsfunktionen als die Ermittlung von
Bewegungen eingesetzt werden, wobei es beispielsweise mdglich ist, dall das MeRsystem 31
eine Erkennung bzw. Uberwachung von Zunder bzw. Rost oder einem Material des Schweil3-
drahtes 13 (iber den Kontrast durchfiihrt. Dabei kann beispielsweise der Kontrast fiur die Bilder-
fassung als MeRwert verwendet werden, d.h., daR durch die Ansteuerung der Lichtquelle 32
entsprechend der Ansteuerspannung bzw. des Ansteuerstromes ein Istwert festgelegt bzw.
generiert wird, der weiterverarbeitet werden kann. Eine derartige Uberwachungsfunktion tiber
den Kontrast kann beispielsweise fiir die Ermittlung des Zustandes des Schweilldrahtes 13,
insbesondere zur Erkennung von Zunder bzw. Rost oder dem Material bzw. der Zusammenset-
zung des Schweildrahtes 13, eingesetzt werden. Dabei wird fiir die Ansteuerung der Lichtquel-
le 32 ein oberer und unterer Grenzwert festgelegt, sodal durch einen Vergleich mit der tatséch-
lichen Ansteuerung der Lichtquelle 32 zur Bildung eines bestimmten Kontrastes eine zu hohe
Verschmutzung bzw. eine falsch eingestellte Legierung erkannt werden kann. Damit unter-
schiedliche Legierungen erkannt werden kénnen, ist es moglich, dafd fur die unterschiedlichen
SchweilRdrahte 13 unterschiedliche obere und untere Grenzwerte gespeichert sind, wobei je
nach Einstellung Uber die Ein- und/oder Ausgabevorrichtung 22 (in Fig. 4 nicht dargestelit) die
entsprechenden Grenzwerte festgelegt bzw. ausgewéhit werden.

Weiters ist es auch mdglich, dal eine Feststellung von Beschéddigungen, wie Riefen, im
Schweildraht 13 festgestellt werden kénnen. Dabei kann anschlieRend eine entsprechende
Regelung bzw. Steuerung vorgenommen werden. Werden beispielsweise sogenannte Riefen
vom MeRsystem 31 bzw. von der Steuervorrichtung 4 festgestellt, so kann der AnprefRdruck der
Antriebsrader 29 auf den Schweidraht 13 minimiert werden, wodurch derartige Beschadigun-
gen beseitigt werden kénnen. Dadurch wird eine verbesserte Drahtférderung fir den Schweil-
draht 13 erreicht.

Ein wesentlicher Vorteil des MeRsystems 31 liegt vor allem darin, daR durch die beriihrungslose
Erfassung ein Nachriisten bei jeder Anlage bzw. bei roboterunterstitzten Anwendungen sehr
einfach maglich ist, da keine groRen mechanischen Anderungen der bereits bestehenden Anla-
ge durchgefihrt werden miissen.

Weiters ist auch eine Anwendung fur weitere Bewegungsablaufe méglich. Hierzu ist in Fig. 5 ein
Schweilbrenner 10 fir eine Schweilbrennerbewegungswegmessung und dessen zeitliche
Ableitungen, wie der Beschleunigung, der Geschwindigkeit usw., iber dem Werkstiick 16 dar-
gestellt, d.h., daR die Bewegung des Schweillbrenners 10 zum Werkstick 16 beriihrungslos
Uber das MefRsystem 31 erfalit und ausgewertet wird.

Hierzu ist das MeRsystem 31 nunmehr nicht auf die Oberflaiche des Schweilldrahtes 13 gerich-
tet, sondern wird am Schweilfbrenner 13 derartig angeordnet, daR® die Lichtquelle 32 und die
optische Empfangsvorrichtung 33 bei einem Schweillprozel auf die Oberfliche des Werksti-
ckes 16 gerichtet ist. Dies ist in Fig. 4 mit strichlierten Linien schematisch angedeutet, wogegen
in Fig. 5 eine Draufsicht gemaR eines Schnittes V-V in Fig. 4 ersichtlich ist.

Der Aufbau bzw. die Befestigung des MeRsystems 31 kann beliebig erfolgen, sodal} in dem
gezeigten Ausfilhrungsbeispiel nur eine schematische Darstellung gezeigt ist, bei dem das
Mefsystem 31 (iber ein Gehduse 45 an der Gasdise 43 befestigt ist. Selbstverstandlich ist es
méglich, dak das MeBRsystem 31 auch anderswo am Schweibrenner 10, wie beispielsweise
am Brennerkorper 40 oder innerhalb der Gasdiise 43, angeordnet werden kann, wobei nur
sichergestelit sein muB, daR die Lichtquelle 32 und die optische Empfangsvorrichtung 33 direkt
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auf die Oberflache des Werkstlckes 16 gerichtet ist.

Durch den Einsatz des MeRsystems 31 zur Erfassung bzw. Messung der Oberflaiche des Werk-
stickes 16 wird nunmehr erreicht, dal} die Bewegung des gesamten Schweil3brenners 13 in
bezug auf das Werkstiick 16 erfaBt und ausgewertet werden kann, wie dies zuvor fir eine
Schweilldrahtbewegung beschrieben wurde. Dadurch wird auch eine einfache Anwendung fr
einen HandschweilRbrenner erreicht, ohne daR sich dadurch das Gewicht und/oder die Flexibili-
tat des Schweillbrenners 10 wesentlich veréndert.

Bei einer HandschweiBung bzw. einer Roboterschweiung kann nunmehr der Schweil3-
geschwindigkeits- und der Wegistwert in einfacher Form ermittelt werden, sodal} von der Steu-
ervorrichtung 4 eine Anpassung der Schweilparameter fiir einen Schweillprozefl auch automa-
tisch durchgefihrt werden kann und somit die Qualitat wesentlich erhéht wird. Dabei ist es z.B.
moglich, daRl die Einbrandtiefe durch eine entsprechende Regelung konstant gehalten werden
kann. Weiters ist es moglich, dal eine Regelung auf eine konstante bzw. voreingestellite
Schweillgeschwindigkeit durchgefiihrt wird, wobei hierzu von der Steuervorrichtung 4 entspre-
chende optische und/oder akustische bzw. elektronische Signale fir den Benitzer oder einer
weiteren Steuervorrichtung zum Anpassen der Schwei3geschwindigkeit erzeugt werden, sodal}
bei Abweichung von einer voreingestellten Schweillgeschwindigkeit der Benutzer bzw. der
Roboter entsprechend reagieren kann.

Weiters ist es mdglich, dal} eine Kombination fir interne und externe WegmeRerfassungen,
also der Ausfiihrungen nach den Fig. 2 bis 5, durchgefiihrt wird, wodurch sich wiederum mehre-
re Auswertemoglichkeiten ergeben. Dabei ist es méglich, da durch eine entsprechende Proto-
kollierung der MelRergebnisse die Schweilnahtidange, die Materialaufbringung und weiters durch
die Maschinenparameter die Energie und Stromeinbringung erfafldt bzw. ausgewertet werden
kann.

Durch den Einsatz des Mef3systems 31 ergibt sich fir den Benutzer bzw. Schweiller eine auto-
matische Schweiparametervorgabe, d.h., dal beispielsweise beim Stillstand des Schweil3-
brenners 13 die SchweiBung auf eine Schweillgeschwindigkeit von 0 cm/min erfal3t wird, sodal}
von der Steuervorrichtung 4 ein Sollwert fur die Schweilleistung von Null vorgegeben wird und
gleichzeitig beispielsweise der Drahtvorschub, falls erforderlich, gestoppt bzw. reduziert werden
kann. Dadurch kann die Leistung des Schweif3gerates 1 in Abhangigkeit der SchweilRgeschwin-
digkeit vorgegeben und entsprechend geregelt werden.

Der Ordnung halber sei abschlieRend darauf hingewiesen, dafl zum besseren Verstdndnis des
Schweillgerates 1 dieses bzw. dessen Bestandteile teilweise unmafRstéblich und/oder vergro-
Rert und/oder verkleinert dargestellt wurden.

Die den eigenstandigen erfinderischen L&sungen zugrundeliegende Aufgabe kann der Be-
schreibung entnommen werden.

Vor allem kénnen die einzelnen in den Fig. 1; 2, 3; 4; 5 gezeigten Ausfuhrungen und Malinah-
men den Gegenstand von eigenstandigen, erfindungsgemafen Lésungen bilden. Die diesbe-
zlglichen, erfindungsgemafen Aufgaben und Lésungen sind den Detailbeschreibungen dieser
Figuren zu entnehmen.

Patentanspriiche:

1. SchweiBgerat, welches eine Stromquelle zur Bereitstellung elektrischer Energie an zumin-
dest einer Elektrode an einem Schweilbrenner und eine der Stromquelle zugeordnete
Steuervorrichtung, der eine Eingabevorrichtung zur Einstellung unterschiedlicher Schweil3-
parameter zugeordnet ist, aufweist, wobei zur Erfassung verschiedener Istwerte eines
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Schweilprozesses mehrere Erfassungsmittel angeordnet sind, dadurch gekennzeichnet,
daR fur die Erfassung einer Bewegung, insbesondere einer Schweildrahtbewegung
und/oder einer SchweilRbrennerbewegung oder dgl., zumindest ein MeRsystem (31) zur Er-
fassung einer Oberflachenstruktur eines Gegenstandes vorgesehen ist, und daR das MeR-
system (31) zur neuerlichen Erfassung der Oberfliche des Gegenstandes nach Ablauf
einer vorgestimmten MefRzykluszeit ausgebildet ist, wobei das MeRsystem (31) oder das
Schweilgerat (1) eine Auswertelogik zum Vergleich des zuletzt erfal3ten Musters mit dem
zuvor erfalten und digital gespeicherten Muster aufweist und die Auswertelogik zum Er-
kennen einer Verschiebung der Muster und zum Berechnen einer Wegstrecke bzw. einer
gednderten Position und/oder Geschwindigkeit der Verschiebung der Muster ausgebildet
ist.

Schweilgerat nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet, dal} das Mefsystem (31) aus
einer Lichtquelle (32), insbesondere einer gesteuerten Lichtquelle (32) und einer optischen
Empfangsvorrichtung (33), welche auf einen Sensor (34) einwirkt, wobei der Sensor (34)
eine Rauheit bzw. eine Oberflachenstruktur des Gegenstandes, insbesondere des Werk-
stiickes (16) und/oder des Schweilldrahtes (13), mehrdimensional erfallt und als digitales
Muster abspeichert, gebildet ist.

Schweilgerat nach einem oder mehreren der vorhergehenden Anspriche, dadurch ge-
kennzeichnet, dal die gesteuerte Lichtquelle (32) derart angeordnet ist, dal} eine Beleuch-
tung der Rauheiten bzw. der Strukturen der Oberflache des Gegenstandes einen mel3ba-
ren Kontrast ergibt.

SchweiBgerat nach einem oder mehreren der vorhergehenden Anspriche, dadurch ge-
kennzeichnet, dalt der Sensor (34), insbesondere die Auswertelogik, bei der Auswertung
des ersten gespeicherten Musters markante Punkte bzw. Bereiche definiert und fiir diese
entsprechende Koordinaten festlegt, worauf dieser nach dem Erfassen des nachsten Mus-
ters eine Verschiebung des Musters, insbesondere der definierten Punkte bzw. Bereiche,
erkennt und die sich gednderten Positionen der Koordinaten als Weg kumuliert erfaf3t.

Schweilkgerat nach einem oder mehreren der vorhergehenden Anspriche, dadurch ge-
kennzeichnet, dafy der Sensor (34), insbesondere die Auswertelogik, zur Ermittlung einer
gesamten Wegstrecke aus den sich ergebenden kumulierten Wegénderungen bzw. zur
Speicherung der sich ergebenden kumulierten Wegénderungen in einer Tabelle mit Zeit-
stempel ausgebildet ist.

Schweiftgerat nach einem oder mehreren der vorhergehenden Anspriiche, dadurch ge-
kennzeichnet, daB der Sensor (34), insbesondere die Auswertelogik, zum Erfassen der
Geschwindigkeit und der geférderten Menge des Schweilldrahtes (13) als wirklichen bzw.
tatsachlichen Istwert ausgebildet ist.

SchweiRgerat nach einem oder mehreren der vorhergehenden Anspriiche, dadurch ge-
kennzeichnet, dafl das MeRsystem (31) zur Weiterleitung der ermittelten Wegstrecke bzw.
Position und/oder der Geschwindigkeit des Uberwachten Gegenstandes Uber Leitungen,
insbesondere (iber einen Feldbus, mit der Steuervorrichtung (4) des Schweil3gerates (1)
verbunden ist.

Schweilgerat nach einem oder mehreren der vorhergehenden Anspriiche, dadurch ge-
kennzeichnet, dall das MeRsystem (31) zur Durchfiihrung einer Drahtvorschubwegmes-
sung und zur Berechnung deren zeitlich differentiellen Ableitungen, wie beispielsweise eine
Geschwindigkeit, und/oder eine Beschleunigung und/oder einen Ruck des Schweil3drahtes
(13), ausgebildet ist.

SchweiRgerat nach einem oder mehreren der vorhergehenden Anspriiche, dadurch ge-
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kennzeichnet, dall das Mefsystem (31) zur Durchfihrung einer Schweilbrennerbewe-
gungswegmessung und zur Berechnung deren zeitlicher Ableitungen, wie beispielsweise
eine Geschwindigkeit und/oder eine Beschleunigung und/oder einen Ruck des Schweil3-
brenners (10) uber dem Werkstiick (16), ausgebildet ist.

Schweilgerat nach einem oder mehreren der vorhergehenden Anspriiche, dadurch ge-
kennzeichnet, da die Steuervorrichtung (4) des Schweil3gerates (1) zur Ermittiung bzw.
Berechnung der tatsachlich geforderten Menge an Schweildraht (13) durch die vom Mef3-
system (31) ibergebenen Daten ausgebildet ist.

Schweilgerat nach einem oder mehreren der vorhergehenden Anspriche, dadurch ge-
kennzeichnet, daB das MeRsystem (31) bevorzugt zwischen einem Antriebssystem (28)
und einem Einbindeelement (30) fur eine Versorgungsleitung (12) bzw. ein Schiauchpaket
(23) angeordnet ist.

Schweilgerat nach einem oder mehreren der vorhergehenden Anspriche, dadurch ge-
kennzeichnet, dal} das Mefsystem (31) im Schweillbrenner (10), insbesondere vor einem
Kontaktrohr (42), angeordnet ist.

Schweillgerat nach einem oder mehreren der vorhergehenden Anspriiche, dadurch ge-
kennzeichnet, daR die Steuervorrichtung (4) eine Anpassung zumindest eines Schweilipa-
rameters wahrend eines Schweifdprozesses aufgrund der Daten des Mefsystems (31)
durchfithrt bzw. vornimmt.

Schweillgerat nach einem oder mehreren der vorhergehenden Anspriche, dadurch ge-
kennzeichnet, dal die Steuervorrichtung (4) so ausgebildet ist, daB® diese ein Durchrut-
schen der Antriebsrader (28) durch eine Koppelung der Daten vom MeRsystem (31) mit
den Daten des Antriebssystems (28), insbesondere der Vorschubmotorspannung und/oder
der Vorschubmotorgeberwerte, erkennt.

Schweillgerat nach einem oder mehreren der vorhergehenden Anspriiche, dadurch ge-
kennzeichnet, daR das MeRsystem (31) zur Uberwachung bzw. Ermittiung eines Schlin-
gens und Schlagens des Schweildrahtes (13) bei der Zufiihrung zum Kontaktrohr (42) so-
wie einer Zwangskontaktierung im Kontaktrohr (42) ausgebildet ist.

Schweillgerat nach einem oder mehreren der vorhergehenden Anspriiche, dadurch ge-
kennzeichnet, dall das MeRsystem (31), insbesondere die Auswertelogik, zu einer Uber-
wachung des Kontrastes fiir die Erkennung von Zunder bzw. Rost oder einem Material des
Schweilldrahtes (13) ausgebildet ist.

Schweillgerat nach einem oder mehreren der vorhergehenden Anspriiche, dadurch ge-
kennzeichnet, dal eine Fuhrungsvorrichtung (35) eine Fuhrungsbohrung (36) fur den
Schweilldraht (13) aufweist.

Schweiflgerat nach einem oder mehreren der vorhergehenden Anspriche, dadurch ge-
kennzeichnet, dal die Fiihrungsvorrichtung (35) eine Offnung (37), die sich bis zur Fiih-
rungsbohrung (36) erstreckt, aufweist, Uber die das MefRsystem (31) auf den Schweil3draht
(13) gerichtet ist.

Schweilgerat nach einem oder mehreren der vorhergehenden Anspruche, dadurch ge-
kennzeichnet, daR die gesteuerte Lichtquelle (32) sowie die optische Empfangsvorrichtung
(33) in Richtung des sich vorbeibewegenden Schweif3drahtes (13) gerichtet sind.

Schweiltgerat nach einem oder mehreren der vorhergehenden Anspriche, dadurch ge-
kennzeichnet, dal das MeRsystem (31) zur beriihrungslosen Erfassung und Auswertung




10

15

20

25

30

35

40

45

50

55

12

21.

22.

23.

24

25.

26.

27.

28.

AT 413954 B

der Bewegung des Schweilbrenners (10) zum Werkstlick (16) ausgebildet ist.

Schweilgerat nach einem oder mehreren der vorhergehenden Anspriche, dadurch ge-
kennzeichnet, dalk das MeRsystem (31) derart am Schweilbrenner (13) angeordnet ist,
daR die Lichtquelle (32) und die optische Empfangsvorrichtung (33) bei einem Schweil3pro-
zel auf die Oberflache des Werkstiickes (16) gerichtet sind.

Verfahren zum Steuern und/oder Regeln eines Schweil’gerates, wobei durch mehrere
Erfassungsmittel verschiedene Istwerte eines Schweil3prozesses erfalit und diese zur
Steuerung und/oder Regelung des Schweillprozesses herangezogen werden, dadurch ge-
kennzeichnet, dall eine Erfassung einer Bewegung, insbesondere einer Schweil3drahtbe-
wegung und/oder einer Schweibrennerbewegung oder dgl., derart erfolgt, dafd von einem
MeRsystem eine Erfassung und eine Speicherung einer Oberfldchenstruktur eines Ge-
genstandes vorgenommen wird, worauf nach einer vorbestimmten MefRzykluszeit eine
neuerliche Erfassung der Oberflaichenstruktur des Gegenstandes durchgefiihrt wird und
anschlieBend Uber eine Auswertelogik des MeRsystems die erfalten Oberflachenstruktu-
ren verglichen werden und eine entsprechende Verschiebung der Oberflachenstrukturen
erkannt bzw. ermittelt wird.

Verfahren nach Anspruch 22, dadurch gekennzeichnet, dal} die Erfassung der Vorschub-
bewegung durch das MeRsystem durchgefiihrt wird, wobei Uber eine optische Empfangs-
vorrichtung auf einen Sensor eingewirkt wird, von welchem eine Rauheit bzw. die Oberfla-
chenstruktur des Gegenstandes, insbesondere des Werkstlickes und/oder des Schweil3-
drahtes, mehrdimensional erfal3t und als digitales Muster abspeichert wird, wobei hierzu
von einer Lichtquelle des MefRsystemes, insbesondere einer gesteuerten Lichtquelle, der
Gegenstand, insbesondere der Schweilldraht und/oder das Werkstiick, beleuchtet wird.

Verfahren nach Anspruch 22 oder 23, dadurch gekennzeichnet, dafl® durch das Mef3system
nach Ablauf einer vorbestimmten MeRzykluszeit erneut eine Erfassung der Oberflachen-
struktur des Gegenstandes, insbesondere des Werkstiickes und/oder des Schweil3drahtes
durchgefihrt wird, wobei von einer Auswertelogik im Sensor ein zuletzt erfal3tes Muster mit
einem digital gespeicherten Muster verglichen, eine Verschiebung der Muster erkannt und
daraus die Wegstrecke bzw. eine geanderte Position und/oder eine Geschwindigkeit der
Verschiebung der Muster berechnet wird.

Verfahren nach einem oder mehreren der Anspriche 22 bis 24, dadurch gekennzeichnet,
dal der zu messende Gegenstand, insbesondere der Schweilldraht und/oder das Werk-
stiick, von der gesteuerten Lichtquelle so beleuchtet wird, dal® die Rauheiten bzw. die
Strukturen der Oberflache des Gegenstandes einen mef3baren Kontrast ergeben.

Verfahren nach einem oder mehreren der Anspriiche 22 bis 25, dadurch gekennzeichnet,
daR durch den Sensor bei der Auswertung des ersten gespeicherten Musters markante
Punkte bzw. Bereiche definiert und fir diese entsprechende Koordinaten festgelegt wer-
den, wo-rauf nach dem Erfassen des nachsten Musters das MefRsystem eine Verschiebung
des Musters, insbesondere der definierten Punkte bzw. Bereiche erkennt und die sich ge-
anderten Positionen der Koordinaten als Weg kumuliert erfal3t werden.

Verfahren nach einem oder mehreren der Anspriiche 22 bis 26, dadurch gekennzeichnet,
daR die sich ergebende kumulierte Wegénderung zur Ermittlung der gesamten Wegstrecke
verwendet bzw. in einer Tabelle mit Zeitstempel gespeichert wird.

Verfahren nach einem oder mehreren der Anspriche 22 bis 27, dadurch gekennzeichnet,
daR die Geschwindigkeit und die geforderte Menge des Schweildrahtes als wirklichen
bzw. tatsachlichen Istwert erfal3t wird.
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Verfahren nach einem oder mehreren der Anspriiche 22 bis 28, dadurch gekennzeichnet,
daR die ermittelte Wegstrecke bzw. Position und/oder die Geschwindigkeit des uberwach-
ten Gegenstandes durch das MeRsystem uber Leitungen, insbesondere iber einen Feld-
bus, an die Steuervorrichtung des Schweillgerates weitergeleitet werden.

Verfahren nach einem oder mehreren der Anspriiche 22 bis 29, dadurch gekennzeichnet,
dalk eine Drahtvorschubwegmessung und deren zeitliche differentielle Ableitungen, wie
beispielsweise eine Geschwindigkeit, eine Beschleunigung oder ein Ruck des Schweil3-
drahtes, durch das Mefisystem durchgefiihrt bzw. errechnet werden.

Verfahren nach einem oder mehreren der Anspriiche 22 bis 30, dadurch gekennzeichnet,
dal eine Schweillbrennerbewegungswegmessung und deren zeitliche Ableitungen, wie
beispielsweise eine Geschwindigkeit, eine Beschleunigung oder ein Ruck des Schweif}-
brenners, Uber dem Werkstiick durch das MeRsystem durchgefiihrt bzw. errechnet werden.

Verfahren nach einem oder mehreren der Anspriiche 22 bis 31, dadurch gekennzeichnet,
daR mittels der Ubergebenen Daten des MefRsystemes die tatsachlich geférderte Menge
des Schweilldrahtes durch die Steuervorrichtung des Schweillgerdtes ermittelt bzw. be-
rechnet wird.

Verfahren nach einem oder mehreren der Anspriiche 22 bis 32, dadurch gekennzeichnet,
daR aufgrund der Daten des MeRsystemes eine Anpassung der Schweillparameter wéh-
rend eines Schweillprozesses durch die Steuervorrichtung durchgefiihrt bzw. vorgenom-
men wird.

Verfahren nach einem oder mehreren der Anspriiche 22 bis 33, dadurch gekennzeichnet,
daB durch die Koppelung der Daten vom MeRsystem mit den Daten des Antriebssystems,
insbesondere der Vorschubmotorspannung und/oder der Vorschubmotorgeberwerte, das
Durchrutschen der Antriebsrader von der Steuervorrichtung erkannt wird.

Verfahren nach einem oder mehreren der Anspriiche 22 bis 34, dadurch gekennzeichnet,
daR ein Schlingen und Schiagen des Schweilldrahtes bei der Zufihrung zum Kontaktrohr
sowie die Zwangskontaktierung im Kontaktrohr durch das MeRsystem Uberwacht bzw. er-
mittelt wird.

Verfahren nach einem oder mehreren der Anspriche 22 bis 35, dadurch gekennzeichnet,
daR eine Uberwachung des Kontrastes fur die Erkennung von Zunder bzw. Rost oder
einem Material des Schweildrahtes durch das Mef3system durchgefiihrt wird.

Verfahren nach einem oder mehreren der Anspriiche 22 bis 36, dadurch gekennzeichnet,
daR die gesteuerte Lichtquelile sowie die optische Empfangsvorrichtung in Richtung des
sich vorbeibewegenden Schweilldrahtes gerichtet werden.

Verfahren nach einem oder mehreren der Anspriiche 22 bis 37, dadurch gekennzeichnet,
daR die Bewegung des Schweilbrenners zum Werkstiick beriihrungslos durch das Mef-
system erfaf3t und ausgewertet wird.

Verfahren nach einem oder mehreren der Anspriiche 22 bis 38, dadurch gekennzeichnet,
dall das MeRsystem, die Lichtquelle und die optische Empfangsvorrichtung bei einem
SchweilprozeR auf die Oberflache des Werkstiickes gerichtet werden.
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