
Diese Veröffentlichung wurde von einer Gruppe erfahrener Fachleute in ehrenamtlicher Gemeinschaftsarbeit erstellt und wird 
zur Beachtung empfohlen. Der Anwender muss jeweils prüfen, wie weit der Inhalt auf seinen speziellen Fall anwendbar und 
ob die ihm vorliegende Fassung noch gültig ist. Eine Haftung des DVS – Deutscher Verband für Schweißen und verwandte 
Verfahren e.V. und derjenigen, die an der Ausarbeitung beteiligt waren, ist ausgeschlossen.

N
ac

hd
ru

ck
 u

nd
 K

op
ie

, a
uc

h 
au

sz
ug

sw
ei

se
, n

ur
 m

it 
G

en
eh

m
ig

un
g 

de
s 

H
er

au
sg

eb
er

s

Bezug: DVS Media GmbH, Postfach 10 19 65, 40010 Düsseldorf, Telefon: (0211) 1591-0, E-Mail: media@dvs-media.info

Merkblatt DVS 0922-5

Industrierobotersysteme zum Schutzgas- 
schweißen – Positioniersysteme für Werkstücke 
und Industrieroboter

Ausschuss für Technik im DVS

Arbeitsgruppe V 2 „Lichtbogenschweißen“

Untergruppe V 2.6.2 „Roboter“

Ersetzt Ausgabe 
April 2004

Merkblatt 
DVS 0922-5

September 2024
Vo

ra
ns

ic
ht

 d
es

 R
eg

el
w

er
ke

s



Seite 2

September 2024 DVS 0922-5

Inhalt

1. Geltungsbereich ........................................................................................................... 3

2. Zweck ............................................................................................................................ 3

3.	 Begriffsbestimmungen ................................................................................................ 3
3.1. Roboterpositionierer ....................................................................................................... 3
3.2. Werkstückpositionierer ................................................................................................... 5
3.3.	 Definition	der	Achsen ..................................................................................................... 9

4. Ausführungsbeispiele ............................................................................................... 10
4.1. Roboterpositionierer ..................................................................................................... 10
4.2. Werkstückpositionierer ................................................................................................. 10
4.2.1. Einachsige Werkstückpositionierer .............................................................................. 10
4.2.2. Mehrachsige Werkstückpositionierer ........................................................................... 10
4.2.3. Kombination mehrerer Werkstückpositionierer .............................................................11

5. Steuerung und Programmierung ...............................................................................11
5.1. Getaktete Positionierachsen .........................................................................................11
5.2. Programmierbare Achsen .............................................................................................11
5.3. Achsen mit eigener CNC-Steuerung .............................................................................11
5.4.	 In	die	Robotersteuerung	integrierte	CNC-Achsen ....................................................... 12

6. Schnittstellen ............................................................................................................. 12
6.1. Mechanische Schnittstellen ......................................................................................... 12
6.2. Elektrische Schnittstellen ............................................................................................. 12
6.2.1. Von externen Systemen angesteuerte Achsen ............................................................ 12
6.2.2. Vom Roboter angesteuerte Achsen ............................................................................. 12
6.2.3.	 Medienschnittstellen .................................................................................................... 13

7. Belastungen ............................................................................................................... 13

8. Genauigkeitskenngrößen .......................................................................................... 13

9. Geschwindigkeiten .................................................................................................... 13

10. Tischplatten ................................................................................................................ 14

11. Sicherheitsbestimmungen ........................................................................................ 14

12. Schrifttum ................................................................................................................... 15

Vo
ra

ns
ic

ht
 d

es
 R

eg
el

w
er

ke
s


