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Automatisk svejseapparat

SAHHERDRAS 5249-83
Apparatet har en robot (1), der omfatter en basis
(8), en understgtning (9), der er drejeligt monteret
pd basisen (8), to fg¢rste arm (lla, 11b), der er ind-
rettet til at dreje sammen, og som begge i deres ene
ende er understgttet af den drejelige understgtning
(9), en anden arm (12), der pd et sted nar sin ene
ende understgttes drejeligt af de fgrste armes (lla,
11b) andre ender, samt en h3nd (13), der er forbundet
til den anden ende af den anden arm (12) og drejelig
om to indbyrdes vinkelrette akser. Et pd robottens
(1) hdnd (13) fastgjort svejsehoved (2) forsynes af
en fgder (5) med svejsetrdd (4). En styreindretning
tyrer robottens (1) bevagelse, drift af svejsetrdds-
fgderen (5) samt svejsehovedets (2) strgmforsyning.
N&r forenden af svejsehovedet (2) med tilbagetrukket
svejsetrdd (4) kommer i kxontakt med det emne (7), der
skal svejses, detekteres den resulterende kortslut-
ning, og emnets (7) position detekteres. Den lazngde
svejsetrdd, der skal fremfgres fra hovedet (2), sty-
res i afhzngighed af positionen af det detekterede
arbejdsstykke (7).
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