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(54) PunktschweiRzange

(55) Grundkérper; Mittelbolzen; Zangenhalterung; Gelenk; formschlissig, freibeweglich, Flihrungsboizen;
Langlochfiihrung, zwangsbewegt, symmetrisch

(57) Die Erfindung betrifft eine Punktschweizange, insbesondere fiir PunktschweiBautomaten. In einem
Grundkoérper 2ist auBerhalb des Mittelpunktes des Mittelbolzens 8 ein drehbares, mit der Zangenhalterung 1 fest
verbundenes Gelenk 9 angeordnet, das (iber eine formschliissige, freibewegliche Verbindung des Mittelbolzens 8
mit dem Grundkérper 3 um den Fihrungsbolzen 11 in einer Langlochfiihrung 10 gleichbleibender Breite der
Zangenhalterung 1 zwangsbewegt wird, wobei der Abstand des Gelenkes 9 und des Fihrungsbolzens 11 vom
Mittelpunkt des Mittelbolzens 8 symmetrisch ist,
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Patentanspriiche:

1. PunktschweilRzange, insbesondere flir Punktschweiautomaten mit zwei beweglichen
verstellbaren Elektrodenarmen, die in zwei Grundkdrperhélften in einem Mittelbolzen gelagert sind
und mit Hilfe eines vorzugsweise hydraulischen Arbeitszylinders gegeneinander bewegt werden,
dadurch gekennzeichnet, daR in dem Grundkdrper (2} auBerhalb des Mittelpunktes des
Mittelbolzens (8) ein drehbares, mit der Zangenhalterung (1) fest verbundenes Gelenk (9)
angeordnetist, welches iber eine formschlissige, freibewegliche Verbindung des Mittelbolzens (8)
mit dem Grundkorper (3) um den Fiihrungsbolzen (11) in einer Langlochfiihrung (10) der
Zangenhalterung (1) zwangsbewegt wird, wobei der Abstand des Gelenkes (9) und des
Fithrungsbolzens (11) vom Mittelpunkt des Mittelbolzens (8) symmetrisch ist.

2. Punktschweiflzange nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet, daf3 die Langlochfihrung (10) eine
gleichmaRige Breite aufweist.

Hierzu 1 Seite Zeichnungen

Anwendungsgebiet der Erfindung

Die Erfindung betrifft eine Punktschweizange zum vorrangigen Einsatz an automatischen PunktschweiBanlagen. Mit dieser
Punktschwei3zange kdnnen sowohl rotationssymmetrische Werkstiicke, welche auf Drehtischen montiert sind, als auch
unsymmetrische Werkstiicke exakt geschweit werden, ohne zusétzliche Bewsgungen und Justierungen der Bewegungsachsen
des SchweiBautomaten durchfiihren zu miissen.

Charakteristik des bekannten Standes der Technik

Auf dem Gebiet der Punktschweif3technik sind Schweizangen bekannt und werden in der Technik vielseitig eingesetzt. Diese
Schweiflzangen sind jedoch meist mit einer an der Aufhdngung fest installierten Elektrode (AmboR) und einer hydraulischen
oder pnenumatisch angetriebenen beweglichen Elektrode {(Hammer) ausgeriistet. Des weiteren sind PunktschweiBzangen mit
zwei beweglichen Elektroden bekannt, die jedoch nur Gber einen zentralen Mittelbolzen ihre Drehbewegung ausfiihren, jedoch
keine Zwangsfithrung zum stetigen Gleichlauf beider Elektroden besitzen und somit keine garantierten symmetrischen
Bewegungen und Mittelpunktsabweichungen von den zu schweillenden Werkstiicken aufweisen.

Eine @hnliche Arbeitsweise wird in einer DE-OS beschrieben, nur mit dem entscheidenden Nachteil, dal die gewollte
Selbstjustierung beim Schweiflen von sehr diinnen Materialien bereits zur Deformierung des Werkstiickes neigt, zumal die
Massen der PunktschweiRzangen und der daran angeschlossenen Be- und Entsorgungsleitungen ein sehr grofRes
Massepotential besitzen. Somit ist keine exakte Positionierung ohne zusétzliche mechanische Belastung des Werkstiickes
mdglich. Ein weiterer Nachteil basteht darin, daB hierbei kein elektrisch oder mechanisch wirkender Kollisionsschutz eingesetzt
werden kann, da mit der ersten einseitigen Beriihrung einer Elektrode an das Werkstiick die Schweianlage abgeschaltet wird,
Informationsquelle: DE-OS 2659652, Int.-Cl. B 23K 11/10

Eine weitere Losung versucht ebenfalls dieses Ziel theoretisch anzustreben. Der Beschreibung nach kann diese SchweiRzange
nicht funktionieren. Es liegtweder die beschnebene Kniehebelwirkung vor, noch fehlen entsprechende Drehpunkte zwischen der
Aufnahme am Kolbenstangenkopf und des Drehpunktes der Verbindungselemente, Des waiteren wurde nicht erwihnt, dal die
Kraftarme in den Zangenschenkeln verschiebbar angeordnet werden miissen. Die Kniehebelwirkung wirkt nur beim Spreizen
der Elektroden, und hierbei wird tachnologisch keine Kraft benétigt. Die Verbindungselemente miiBten aus sehr elastischen
Materialien bestshen, und somit ist keine Funktion im Sinne der Beschreibung und der Anspriiche gegeben.
Informationsquelle: DE-OS 3427387, Int.-Cl. B 23K 11/10

2Ziel der Erfindung

Ziel der Erfindungist es, aine PunktschweiBzange zu schaffen, die einen absoluten Bewegurgsgleichlauf beider Elektrodenarme
Uber den gesamten Elektrodenhub garantiert und damit einen effektiveren und praziseren SchweiBvorgang erméglicht,

Darlegung des Wesens der Erfindung

Der Erfindung liegt die Aufgabe zugrunde, eine Punktschweiflzange zu entwickeln, die einen garantiert symmetrischen
Bewegungsablauf beider Elektrodenarme tiber den gesamten Elektrodenhub unabhingig der Einspannlénge der Elektroden
aufweist, um somit millimetergenau die PunktschweiBelektroden ohne zusétzliche Bewegungen der automatischen
Punktschweianlage an das zu schweiende Werkstiick heranzufihren. Dies erspart ein jeweiliges Heranfahren der Elektroden
andasWerkstiick bei jedem Punktschweilvorgang und eine Kontrolle der Lage der Elektrodei zum zu schweilenden Werkstiick.
Das Werkstlick selbst bleibt bis zum eigentlichen Schweivorgang unberihrt.

ErfindungsgemaR wird die Aufgabe dadurch geldst, indem in einem Grundkoiper auBBerhalb des Mittelpunktes des Mittelbolzens
ein drehbares, aber mit der Zangenhalterung fest verbundenes Gelenk angebracht ist, welches Giber eine formschliissige,
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freibewegliche Verbindung des Mittelbolzens mit dem zweiten Grundkdrper verbunden ist, und dieser um den Fihrungsbolzen
in einer Langlochfiihrung glaichbleibender Breite bewegt wird. Das Gelenk und der Fiihrungsbolzen sind symmetrisch und im
glsichen Abstand vom Mittelpunkt des Mittelbolzens angeordnet.

Ausfahrungsbeispiel
Die Erfindung soll nachstehend an einem Ausfiihrungsbeispiel néher erliutert werden. Dabei zeigen

Fig.1: eine schematische Darstellung der PunktschweiBzange im SchweiBBzustand
Fig.2: Ansichtim Schnitt A-A nach Fig. 1.

Die Punktschweifzange besitzt eine an der Stelleinheit des PunktschweiRautomaten befestigte Zangenhalterung 1, zwei geteilte,
in der Geometrie gleiche Grundkérper 2 und 3, im Armabstand im Grundkérper 2 und 3 verstellbare Elektrodenarme 4 und 5
sowie den Antriebszylinder 6 und die Riickholfeder 7. Der Antriebszylinder 6 ist beweglich zwischen den Grundkérpern 2 und 3
angeordnet. Beide Grundkérper 2 und 3 werden zentrisch durch einen freibeweglichen Mittelbolzen 8 drehbar gefiihrt und mit
der Rilckholfeder 7 zusammengehalten. Derim Grundkérper 2 befustigte undim Armabstand verstellbare Elektrodenarm 4 wird
im mit der Zangenhalterung 1 drehbar gelagerten Gelenk 9 gefiihrt, wahrend der Grundkérper 3 mit dem daran befestigten
Elektrodenarm 5 horizontal beweglich und drehbar in der Langlochfiihrung 10 der Zangenhalterung 1 mit dem
Fuhrungsbolzen 11 verbunden ist. Das Bewegungsspiel des Fiihrungsbolzens 11 mit der Langlochfiihrung 10 in der
Zangenhalterung 1 ist sehr klein. An den verstellbaran Elektrodenarmen 4 und 5 befinden sich die Schweielektroden 12 und 13.
Die Wirkungsweise dieser PunktschweiBzange mit symmetrischem Bewegungsablauf ist wie folgt:

Wenn der Arbaeitszylinder 6 mit Druckmittel beaufschlagt wird, werden die beiden Grundkérper 2 und 3 mit den daran befestigten
Elektrodenarmen 4 und 5 auseinandergedriickt. Hierbei drehen sich der Grundkarper 2 um das Gelenk 8 und der Grundkérper 3
um den Fiihrungsbolzen 11. Da die Riickholfeder 7 beide Grundkérper 2 und 3 am Mittelbolzen 8 zusammenhilt, dient dieser
einmal als freibawegliches Gelenk fiir die beiden Grundkérper 2 und 3 und zum anderen als Mitnehmer fur jeden der beiden
Grundkérper 2 und 3. Der Mittelbolzen 8 wird dabei mit dem Grundkérper 2 entgegen dem Uhrzeigersinn um das Gelenk 9
gedrehtund nimmt auf Grund der formschliissigen Verbindung den Grundkérper 3 mit, welcher sich zwangsldufig daraufhinim
Uhrzeigersinn um den Filhrungsbolzen 11 bewegt und die beiden Elektrodenarme 4 und § zentrisch und zwangsliufig
zusammenfiihrt. Da beide Grundkérper 2 und 3 gleichmaBig vom Arbeitszylinder 6 auseinandergedriickt werden, ist auch der
umgekehrte Weg so zu beschreiben, da3 sich der Grundkdrper 3 mit dem Mittelbolzen 8 um den Fihrungsbolzen 11 im
Uhrzeigersinn dreht und dieser den Grundkérper 2 zwangsléufig entgegen dem Uhrzeigersinn mitnimmt und die Elektroden 12
und 13 zusammenfiihrt. Der Mittelbolzen 8 fiihrt dabsi geringfiigige vertikale Bewegungen aus, wobaei die gleichméBiy breite
Langlochfiihrung 10 als Lingenausgleich des sich verdndernden Achsabstandes des Gelenkes 9 mit dem Fithrungsbolzen 11
dient. Bei Wegnahme des Druckmittels aus dem Arbeitszylinder 6 zieht die Riickholfeder 7 die Grundkorper 2 und 3 mit den
Elektrodenarmer 4 und 5 zuriick, die Elektroden 12 und 13 spreizen sich und nehmen die Ausgangsstellung ein.
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