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Problemstellung

 Positions- und Lagetoleranzen
 Ungenaue Nahtvorbereitung
 Kleine Losgrößen
 Manuell geschweißte Wurzel
 Werkstücke nicht mehr Manipulierbar
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Lösungsidee

 Mobiler Roboter
 Scannen der Naht
 Einfache Bedienung
 Lagenaufbau vollautomatisch



Roboteranlagen zum automatischen Schweißen von divergenten Bauteilen

Systemaufbau

 Fanuc 100iC
 Fanuc Roboterinterface
 Falldorf Lasersensor S8
 Industrie PC (Windows XP)
 Roboterstromquelle (Kemppi/EWM)
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Bedienung über Webinterface
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Bedienung über Webinterface
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Funktionsweise

 Einmessen von 3 Punkten
 Nahtart über 1. Scannbild

 Scannpfad wird generiert
 Lagenaufbau automatisch erstellen
 Parameter aus Nahtbibliothek



Roboteranlagen zum automatischen Schweißen von divergenten Bauteilen

Qualitätssicherung

 Scannbilder werden unter Nahtnummer gespeichert
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Qualitätssicherung

 Schweißparameter werden unter Nahtnummer gespeichert
 Alle Parameter sind über PQR abgedeckt
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Zukunft

 Bahnvorabberechnung
 Nahtübergänge
 Sicherheit



Roboteranlagen zum automatischen Schweißen von divergenten Bauteilen

Kontakt:
t rob
Tom Hoffmann
Lothringerstr 54
D-52070 Aachen
Fon: +49 (0) 177 7733445
Fax: +49 (0) 32121376184
Email: info@t-rob.eu
www.t-rob.eu

bringing visions to robots t rob


	Folie 1
	Folie 2
	Folie 3
	Folie 4
	Folie 5
	Folie 6
	Folie 7
	Folie 8
	Folie 9
	Folie 10
	Folie 11

