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1 Geltungsbereich

In den Geltungsbereich dieses Merkblattes fall
trieroboter bewegenden Zusatzachsen sowie
niersysteme fiur Schutzgasschweiflanlagen. Si
dieses Merkblatt auch hinsichtlich anderer Eingt
von Industrierobotern verwendet werden, insbe
serstrahlschweilen und -schneiden aber aucl oo
Hochdruckwasserstrahlschneiden und, fiir mechanische Fige-
prozesse. Die Werkstiickpositionierun
sinngemal zu behandeln, bedarf abe
gungen.

Uhrender Festle-

2 Zweck

Dieses Merkblatt definiert P teme fiir Industrieroboter
m Schutzgasschwei3en

sowie WerkstUckpos@nier eme

mit den dazu erforderlic S d Programmiereinrichtun-
gen. Das Merkblatt erweit ie Reihe DVS 0922 und dient zur
Planung des Einsatz n Po niersystemen.

3 Begriffsbestim gen

Positioniersystfime zur Positionierung und Orientierung

Ersatz fiir Ausga
3.1 Roboterpositionierer

Als Roboterpositionierer (Roboter fithrende Ach
gelten zusatzliche Achsen, die den Arg
trieroboters erweitern und auch zur Erg®
Bewegung wéhrend des Schweillproze
se Einrichtungen haben eine oder m

rischer und/oder rotatorischer Be un

d 1. Roboterpositionierer mit einer translatorischen Achse.

ild 1 bis 4)
es Indus-
ger synchronen
kénnen. Die-

D
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Bild 3. Roboterpositionierer mit drei translatorischen Achsen.
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Achen Achse.

Bild 4. Roboterpositionierer mj

3.2 Werkstiickpositioni

fuhrende Achsen, Bild 5 bis
bringen die Werkstuicke in glins-
und/oder in den Roboterarbeitsbereich.
mehrere Achsen mit translatorischer
BeWegungsmdglichkeit. Die Ansteuerung
ar oder unmittelbar durch die Roboter-

Werkstiickpositionier, rks

Auch sie haben_eine
und/oder rota

der Achsen gfol

steuerungk

Bild 5. Standard-Drehkipptisch.

Orehachse

Bild 6. Orbital-Drehkipptisch mit geneigter Kippachse.




