Nachdruck und Kopie, auch auszugsweise, nur mit Genehmigung des Herausgebers

April 2025

Merkblatt DVS 0922-7

Industrierobotersysteme zum
Schneiden, Kleben und Bes n-—
Anlagenkonzepte, Progra‘ﬁ%png und Betrieb
kooperierender Roboter ul externer Achsen
Ausschuss fur Technik im D @

Arbeitsgruppe V 2 ,Lichtbog eillen”

Arbeitsgruppe V 2.6. oboter

&

Dwtlichung wurde von einer Gruppe erfahrener Fachleute in ehrenamtlicher Gemeinschaftsarbeit erstellt und wird
&r B
e

ren e.V. und derjenigen, die an der Ausarbeitung beteiligt waren, ist ausgeschlossen.

eachtung empfohlen. Der Anwender muss jeweils priifen, wie weit der Inhalt auf seinen speziellen Fall anwendbar und

ihm vorliegende Fassung noch giiltig ist. Eine Haftung des DVS — Deutscher Verband fiir Schwei3en und verwandte
Bezug: DVS Media GmbH, Postfach 10 19 65, 40010 Diisseldorf, Telefon: (0211) 1591-0, E-Mail: media@dvs-media.info



April 2025 DVS 0922-7

Inhalt

1.

2,

3. Technische und wirtschaftliche Zielstellung von Roboter-Systemen

4, Begriffsbestimmung und Verweise ..........ccoccviiiiimnnicennceeee e

5. Funktionsweise kooperierender Systeme.........ccccoccvriniiieennnnniiennnn,

5.1. Logische KOOPEration ............eoiiiiiiiiiieiiiiiie e

5.2. Geometrische Kooperation ............cccceeiiiiiiieiiiieee e \_TTTETRR
6. Einsatzbereiche...........cooomiiiiiiiieerrr e . S 5
7. Kinematische Komponenten ..........ccccvcminnniinnninienne

8. Grundstrukturen kooperierender Systeme und Anla

8.1. Roboter — Positionierer ...........ccccooiiieiiiieiee,

8.2. Mehrere Roboter — ein Positionierer......................

8.3. Vorrichtungslose Fertigung .........ccccccoviiiieeiiinn!

8.4. Lastteilung (Loadsharing) mittels mehrerer B i

8.5. Fertigung ohne Nebenzeiten.................... 0

9. Steuerung kooperierender Systeme .......... Qe s eeerrrrrnmrrn e ———————
10. Schrifttum

10.1. Regelwerk

10.2. Literatur. ...

L 4

A\
D
N

It
&
S



