Robot s vybavenim pro privarovani svorniku
(PRO-C 1500, KHA-200F, VBZ)

Pro moznost osazeni robotického ramene pro technologii privarovani svorniki je urceno vybaveni,
instalaci kterého je mozné zajistit ptivairovani svornikt na libovolné mista dosahu ramene a
v podstaté v jakékoliv poloze, tzn. PA — PE.

Tento komplet je sloZen z nasledujicich dili:
e Svarovaci stroj fady PRO-C (1000, 1500), PRO-I 1300 nebo PRO-D
e Svarovaci hlava KKA-200F nebo KHA-200 F
e Podavac svornikti VBZ, v¢etné vybaveni pro pozadovany prameér
e Senzor pro rozeznani priichodu svorniku hadici do svarovaci hlavy
e Multifunkéni blok pro pripojeni svarovaci hlavy k rameni
e Propojovaci kabelace a zemnici kabelace

Mozné jsou dvé varianty pripojeni. Prvni je ta, Ze vSechny uvedené komponenty, tedy svarovaci
stroj, svarovaci hlava, podavac svornikii i senzor rozpoznani jsou pripojeny do fizeni robota. Tady
je mozné provadét potom nastavovani jednotlivych ¢asovych zpozdéni dle pozadavki a specifikace.
Druhou variantou je vybaveni svatovaciho stroje automatickym modulem. Tento potom ridi
podavac svorniki i svafovaci hlavu a fizeni robota zajistuje komunikaci se svarovacim strojem a
senzorem rozeznani priichodu svorniku hadici.
Pokud mame zvolenou variantu ovladani a fizeni, je mozné zacit s instalaci vybaveni.

Vybaveni pro roboticky provoz pirivarovani svorniki

Svarovaci stroj PRO-C 1500

Svarovaci rozsah (mm ) 33-8
Material ( svornik/ plech ) ocel, nerez, mosaz a hlinik
Kapacita kondenzatori (uF ) 132.000/ 88.000/ 44.000
Svarovaci ¢as (msec ) 1-3
Svarovaci hlava KKA-200F (KHA-200F)
Svarovaci rozsah 03-8
Material ( svornik/ plech ) ocel, nerez, pozinkovany plech (mosaz a hlinik)
Upevnéni na robotické rameno Multifunkéni blok
Podava¢ svornika VBZ
Rozsah prameéri V3-8
Délka svorniku 6 — 30 mm (spec. 6 — 50 mm)
Délka podavaci hadice 4 — 6 m, dle pozadavku
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1. Svarovaci stroj
Pro privarovani svornikii je mozné pripojit svaiovaci stroj fady PRO-C pro kondenzatorové
privarovani, PRO-I a PRO-D pro privarovani zdvihovym zazehem. Tato zatizeni mohou byt
vybavena a propojena dvéma zpiisoby:

Svarovaci stroj s automatickym modulem a komunikaéni koncovkou

Pri této varianté je do stroje mimo komunikacni koncovku namontovan jesté automaticky modul,
ktery ridi podavac svorniki a dobijeci pist svarovaci hlavy. Znamena to, Ze externi fizeni musi byt
propojeno se senzorem prichodu svorniku hadici a strojem a ridi tyto dvé zatizeni.
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Svarovaci stroj bez automatického modulu s komunikaéni koncovkou

Pti tomto zpiisobu pripojeni ridi vSechny funkce externi fizeni, tzn. stroj je spojen pouze fidici a
svarovaci kabelaci se svarovaci hlavou.
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2. Svarovaci hlava

Svarovaci hlavu volime podle technologie, pro fadu stroji PRO-I a PRO-D hlava KHA-200F a pro
rfadu PRO-C (kondenzatorova) potom KHA-200F nebo KKA-200F.
Pro kondenzatorové privarovani je KKA-200F urcena na materialy ocel, nerez a pozinkovany
plech, KHA-200F pro privafovani na ocel, nerez a hlinik.
Svarovaci hlava je pripevnéna na pres multifunkéni blok na robotické rameno. Multifunkéni blok
zabezpecuje pripojeni ridici i svarovaci kabelace a taky hadic se stlacenym vzduchem pro ovladéni
dobijeciho pistu.

3. Podavac svorniku

Podava¢ svornikii VBZ je standardni zatizeni slouzici k navadéni a naslednému podéni svorniku
pres hadici az do svatrovaci hlavy, kde je pomoci pistu zatlac¢en do klestiny do polohy, ve které je
nasledné privaren. Podavac je podle zptisobu zapojeni fizen bud svarfovacim strojem nebo fizenim
robota.
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4. Senzor rozpoznani priuchodu svorniku hadici

Tento senzor je osazen na drzak, ktery je priSroubovan na svarovaci hlavu. Jeho tkolem je
zaregistrovat svornik, ktery projde hadici. Smyslem je potom to, aby v ptripadé, ze neprojde hlavou,
fizeni nespustilo svarovani, které by mohlo zptisobit zniceni klestiny a jeji poskozeni.

Ridici kabelace tohoto senzoru musi byt zapojena do externiho Fizeni.
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Délka svatrovaci a zemnici kabelace — pro dobré vysledky privarovani je nutné navrhnout
spravné délky kabelaci.
Pro kontaktni ptivarovani (svarovaci hlava KKA-200F) je mozné navrhnout delsi svarovaci
kabelaci do 10 m, pfi¢emz je nutné spravneé zvolit primeér (50-75 mmz2). Pro privarovani se
zdvihem (svarovaci hlava KHA-200F) je dobré nenavrhovat dlouhou kabelaci a pokud je
navrzena je nutné kontrolovat svarovaci ¢as.
Svarovaci ¢as by mél byt u kontaktniho
privarovani do cca 4 msec a u zdvihového
do 2 msec. Podobné jako je tomu se
svarovaci je tomu i u zemnici kabelace.
Doporucujeme podobné délky a priméry
jako u svarovaci kabelace. V piipadé
robotické linky neni vhodné propojeni
zemnici kabelace jinych svarovacich zatizeni
se strojem pro privarovani svorniki.
Nejidealnéjsi se jevi pripojeni zemnici
kabelace a zemnicich upinek ptimo na
svarovaci hlavu pomoci zemniciho
mechanického nebo pneumatického valce.
Vzdy je nutné konfrontovat hodnotu
aktualniho svarovaciho ¢asu podle
vyhodnocovace.

Nastavovani svarovaci hlavy — stejné jako u ruc¢ni pistole nebo svarovaci hlavy u CNC

zafizeni je nutné spravné nastaveni hlavy umisténé na robotickém rameni. Idealni stav je,
pokud je hlava osazena natrubkem

nebo stativem, ktery pomaha
definovat optimalni polohu
svorniku proti plechu. Pokud neni
stativ, je nutné provést sjeti na
plech pro kontakt a potom
pokracovat v pohybu jesté cca 2-3
mm. Ideélni je srovnani s plechem,
tzn. prejezd hlavy se svornikem tak,
aby byla priruba svorniku pod horni
plochou plechu. Pokud je hlava ve
svarovaci pozici bez svorniku,
nemeéla by se dotykat klestina
plechu.
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- Poloha svarovaci hlavy proti plechu — s ohledem na technologii a jednu z jejich zadkladnich
zasad je nutné, aby poloha svarovaci hlavy vii¢i plechu byla vZdy kolma.

V zavislosti na délce hadice podavace, ve které jsou transportovany svorniky, by v idealnim ptipadé
bylo vhodné, aby v okamziku podani svorniku byla svatovaci hlava kolmo s ohledem na fyzikalni
zakony. Pokud to mozné neni a hlava je napt. otoéena pro svarovani v poloze PE, na horizontalni
plech zespoda smérem nahoru, je nutné provést regulaci mnozstvi pritoku stlaéeného vzduchu,

piip. tlaku vzduchu, pro zajisténi transportu svorniku pomoci ventilti v podavaci.

- Vyjeti svorniku z kleStiny — pokud pri transportu svorniku do svarovaci hlavy dojde
k nadmérnému vysunuti svorniku z hlavy je nutné, aby byl pohyb robotického ramena a
tedy i svarovaci hlavy naprogramovan tak, aby dotlacil svornik ptejetim pfes troven plechu
a potom se vratil do svarovaci polohy. Pokud je takto naprogramovano, prvnim krokem
zasune svornik do spravné polohy v klestiné a druhym krokem se nastavi do svarovaci
pozice. Po ustaveni do svarovaci pozice v nasledujicim kroku dojde ke svarovacimu procesu.
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