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SCHWEISSROBOTIK
OPTIMIERTE ROBOTERPROGRAMMIERUNG
MITTELS 2D-/3D-SENSORIK

Solides Fachwissen und langjahrige Erfah-
rung: Das sind die Anforderungen fir die
hochwertige Fertigung von Schweibau-
teilen. Zunehmend fehlen jedoch qualifizierte
Fachkrafte fir SchweiBaufgaben. Besonders
bei Kleinserien und hoher Produktvielfalt,
wie in kleinen und mittelstandischen Pro-
duktionen Ublich, ist eine Automatisierung
allerdings aufgrund des hohen Program-
mieraufwands fir Roboteranlagen und der
erforderlichen Sicherheitseinrichtungen in
der Regel nicht effizient méglich.

Seit kurzer Zeit sind verschiedene Schweif3-
robotersysteme am Markt verflgbar, die
auf kollaborativen Robotern, sogenannten
Cobots, basieren. Diese Systeme machen
die Installation von zusatzlichen Sicherheits-
einrichtungen, wie beispielsweise Schutz-
zaunen oder Laserscannern zur Zutrittsbe-
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schrankung, durch integrierte Kraftiber-
wachung in den Gelenken des Roboters
Uberflssig.

Die Programmierung von SchweiBaufgaben
fir Cobots wiederum erfolgt bisher nur
mittels Teach-in-Verfahren oder handischem
Vormachen durch Freies Verfahren der
Roboterachsen. Diese Verfahren sind zeit-
aufwendig und fihren daher schnell zu
einem unwirtschaftlichen Gesamtsystem,
insbesondere bei kleinen LosgréBen. Ein
weiteres Problem: Sobald ein Bauteil Tole-
ranzen aufweist, kann der Roboter nicht
mehr sinnvoll eingesetzt werden. Es kann
dann nicht mehr »blind« geschwei3t werden.
Notwendig ist ein neuartiges Programmier-
verfahren, mit dessen Hilfe genau, einfach
und schnell kleine SchweiBaufgaben pro-
grammiert werden konnen. Zusatzlich sollten
vorhandene Programme ohne Nachteachen
erneut aufgerufen werden kénnen.
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Im Rahmen des Forschungsprojekts Kogni-
tive Robotik (KogRob), geférdert durch das
Ministerium fir Wirtschaft, Arbeit und Woh-
nungsbau Baden-Wirttemberg, entwickeln
wir ein Programmierkonzept, das einen effi-
zienten Robotereinsatz von Cobots bei Bahn-
schweiaufgaben von kleinen LosgroBen
ermoglicht. Hierfir soll, wie aus einer GroB-
serienproduktion bekannt, ein zusatzlicher
2D-Laserscanner parallel zum Schwei3
brenner eingesetzt werden. Die Neuheit be-
steht darin, dass der Sensor nicht nur wie
Ublich zur exakten Positionierung des End-
effektors und zur Bahnkorrektur verwendet
werden soll. Stattdessen soll der Sensor
insbesondere zur initialen Programmierung
des Bauteils eingesetzt werden, um den
Teach-in Prozess deutlich zu beschleunigen.
Der SchweiBBbrenner mit Sensor muss nur
noch an eine Startposition gesetzt werden
und eine Richtungsinformation erhalten.
AnschlieBend kann der Roboter der aus-
gewahlten Kontur in eine Richtung folgen
und dabei das Roboterprogramm erzeugen.

Die initiale Programmierung von kollabora-
tiven SchweiBrobotersystemen wird verein-
facht und beschleunigt. Bereits existierende
Programme kdnnen einfach aufgerufen
werden. Es genligt das Nachteachen von
einem oder zwei Punkten des geladenen
Roboterprogramms, um das gesamte Pro-
gramm korrekt lauffahig zu haben, da die
Sensorik maégliche Abweichungen selbst-
standig korrigiert.

DarUber hinaus kann die Sensorik zur
Steigerung der Bahngenauigkeit und zur
Kompensation von Zusammenbauabweich-
ungen oder SchweiBverzug eingesetzt
werden (siehe Bild 3). Die entwickelten
Technologien kénnen auch helfen, weitere
bahngefihrte und toleranzbehaftete Robo-
teranwendungen in der Produktion zu auto-
matisieren. Generell sind hierflr neben ver-
schiedenen SchweiBverfahren mit unter-
schiedlichen Nahtgeometrien das Entgraten
von Bauteilen und verschiedene Schleif-
applikationen denkbar. Insgesamt bietet
die Technologie bei bahngefihrten Appli-
kationen mit erheblichen Bauteiltoleranzen
einen neuen Lésungsansatz.

Naturlich ist die Technologie nicht auf die
Anwendung mit kollaborativen Robotern
beschrankt und kann mit wenigen Anpas-
sungen auf weitere geeignete Roboter, bei-
spielsweise konventionelle Industrieroboter,
Ubertragen werden.

Als Ihr Partner unterstltzt Sie das Fraunhofer

IPA bei den folgenden Themen:

— Konzeption von Anlagen und Software
flr SchweiBaufgaben

— Individuelle Beratung zu 2D- und
3D-Sensoren fir SchweiBanwendungen
passend zur Ihren Anforderungen

— Integration von Sensoren und Anpassung
von bestehenden oder Entwicklung neuer
Software-Plug-Ins zur genauen Erfassung
von Abweichungen und Toleranzen

— Automatische Erzeugung von Roboter-
programmen aus CAD-Daten fur Ihre
SchweiBanwendung

— Umsetzung von Roboteranlagen
gemeinsam mit Systempartnern

- Ubertragen der Technologie auf andere
Anwendungen wie beispielsweise
Schleifen oder Entgraten

— Technische und wirtschaftliche Machbar-
keitsstudien

Diskutieren Sie mit uns Ihr individuelles
Einsatzszenario, wir freuen uns auf lhre
Anfrage.

Nahtverfolgung mit Laserlinien-
sensor und Cobot.
Qualitatssteigerung durch

Bahnadaption.



