PRILOHA €. 2 - NAVRH CVICENi PRO NADCHAZEJiCi ROCNIKY FS CVUT

1. Tyden — Svarovani v praxi
Navrhuji vyuzit jiz zavedené cviceni pro studenty technologie. Tfida se odebere do dilen, kde bude
nasledovat vyklad ke svarovacim zdrojlim, pfislusenstvi a zdsadam pfi svafovani. Po ukonceni vykladu
si studenti mohou vyzkousSet svarovani v praxi. V ramci praktické ¢asti cvieni navrhuiji, aby si nékolik

studentl pfipravilo vzorek podobnym v této diplomové praci.

2. Tyden — Ukazka robotizovaného svarovani
Vyucujici provede vyklad na téma robotizovaného svarovani, senzory pro svarovaci robota, seznami
studenty s pracovistém a predstavi zakladni dovednosti robota. Pod dozorem vyucujiciho se nyni
studenti snazi svafit vzorky z minulého cvic¢eni. Nékolik vzork( lze vyuzit pro ukazku funkce senzoru

TAST.

Navrh pracovniho listu na dalsi strané.



Prvni cviceni

1) Vezméte dva plechy o rozmérech cca 200x75x3 mm
2) V misté budouciho svaru ocistéte rez pro dosazeni co nejlepsich spojt (bruska).

3) Pomoci dvou bodovych svarl (,,heft(“) pfivarte plech 2 kolmo k plechu 1 dle obr.1.

Vzorky budou poutZity v dalSim cviceni.

OBR. 1 - VZOREK

Druhé cviceni

Pokuste se podle jednoduchych Uprav v souboru ,, TAST Schedule” docilit korekce drahy robota, aby

nedochazelo ke vzniku asymetrického svaru.

e Moznosti: zména citlivosti, zména dovolené korekce za jeden cyklus, aktivace/deaktivace
kompenzace v jednom sméru (vertikalni X pricny).
e Jako inspiraci pouzijte graf a ovérte jeho platnost (podminky se mohou vidy mirné lisit a graf

tak nemusi odpovidat Vasi skutec¢nosti)
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GRAF 1 - ZAVISLOST CITLIVOSTI NA ODCHYLCE
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elektricky odpor

OBR. 2 - SMERY KOMPENZACE TAST [ZDRO]J: T.A.S.T. TRACKING. INTERN{ MATERIAL. MIGATRONIC CZ]

Pricné trasovani (v roviné XY) vyuZivd sinusovy rozkmit. Pfi pohybu hordku doleva a doprava
ve sméru naprogramované drahy dochazi ke zméndm hodnot elektrického proudu. V amplitudach
dochazi ke zmenseni vzdalenosti mezi zdkladnim materidlem a hofdkem (kratsi vylet dratu).
Se zkradcenim této vzdalenosti klesa elektricky odpor dratu, ¢imz se zvysi proud na oblouku. TAST
kolisani elektrického proudu snima vredlném case (feedback) a vypocitdva plochu pod kfivkou
pro levou i pravou stranu. Vychyleni od plvodni drahy se projevi nerovnosti obsahu levé a pravé
plochy. Na obr. 3 je vidét, Ze plocha pod pravou stranou je v disledku vyssich proudovych hodnot vétsi
neZ na strané levé. Z toho vyplyva, Ze doslo k vychyleni k pravé strané (kratsi vzdalenost, nizsi odpor,
tedy vyssi proud). Po dokonceni sinusového cyklu dojde ke korekci drahy klevé strané. Princip

vertikalniho trasovani je stejny.
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OBR. 3 - PRINCIP TAST KOREKCE - LATERALN{ (VLEVO), VERTIKALN{ (VPRAVO)
[FANUC ROBOT SERIES R-30IA OPERATORS MANUAL.]



TABULKA 1 - NASTAVENI TAST

TAST Schedule: [n]

Ciselné oznacéeni konkrétniho TAST schéma.

Vychozi hodnota: 1 mm
Min: 0 mm / Max: 9999,9 mm

1 | TAST Schedule: [comment] Umoznuje komentovat/pojmenovat schéma.

2 | V_compensation enable Aktivace/deaktivace vertikalniho trasovani.

3 | L_compensation enable Aktivace/deaktivace lateralniho trasovani. Pokud je vertikalni
TRUE / FALSE i lateralni deaktivované, TAST nebude pracovat.

4 | V_master current type Volba typu sledovaného elektrického proudu. Konstantni
FEEDBACK / CONSTANT proud nebo FEEDBACK (snimani proudu v kazdém cyklu).

5 | Sampling timing (no WV) Nastaveni casu v sekundach, béhem kterého systém
Vychozi hodnota: 0,5 sec vyhodnocuje referen¢ni hodnotu. Hodnota je funkéni pouze
Min: 0 sec / Max: 99,99 sec pro vertikalni trasovani bez rozkyvu.

6 | Comp frame (no WV) Definuje pracovni prostredi — soufadny systém — Tool frame
TOOL / FRAME nebo User frame. Nastaveni frika, z kterého prostiedi

se vyhodnoti referenéni osa Z. Hodnota je funkéni pouze
pro lateralni trasovani bez rozkyvu.

7 | V_compensation gain Citlivost ve vertikdlnim sméru urcuje pomér mezi snimanym
(sensitivity) elektrickym proudem a velikosti korekce (mm/10 A). Pokud
Vychozi hodnota: 25 je hodnota nastavena na 0, korekce ve vertikalnim sméru
Min: 0 / Max: 99,999 je vypnuta.

8 | V_dead band Definuje  velikost vychyleni ve vertikdlnim sméru,
Vychozi hodnota: 0 mm které systém ignoruje, nez dojde ke korekci. Tzn. pokud je
Min: 0 mm / Max: 999,9 mm hodnota 0,5, TAST nezacne korigovat drahu, dokud velikost

nutné korekce presdhne 0,5 mm. Pfikaz se vyuZiva
pro svafovaci systémy, které maji nestabilni parametry
(nestabilni FEEDBACK).

9 | V_bias rate (up+) Upravuje v procentech velikost korekce vzhledem
Vychozi hodnota: 0 k zakladnimu materidlu. Pokud jsou nastaveny zaporné
Min: -99,9 / Max: 99,99 hodnoty korekce se posune blize k zdkladnimu materialu.

Pokud jsou nastaveny kladné hodnoty korekce se posune
dale od zakladnimu materialu.

10 | V_tracking limit Definuje oblast v milimetrech, ve které dochazi k vertikalni
Vychozi hodnota: 600 mm korekci. Pokud se robot dostane pfes zadanou hodnotu,
Min: 0 mm / Max: 9999,9 mm | vertikalni trasovani prestane fungovat. Pokud je hodnota

nastavena na 0, korekce ve vertikalnim sméru je vypnuta.

11 | V_tracking limit per cycle Definuje maximalni velikost vertikalni korekce v milimetrech,

jakou muZe systém provést za jeden cyklus (mm/cyklus).




12 | V_compensation start count Definuje pocet cykll, po kterych zacne TAST korigovat drahu
Vychozi hodnota: 5 ve vertikdlnim sméru. Elektricky oblouk tak ziska cas
Min: 3 / Max: 999 ke stabilizaci. Pokud je hodnota nizsi nez 4 systém ji ignoruje

a korigovani drahy zacind po tfetim cyklu.

13 | V_master sampling start Definuje pocet cykll, po kterych zacne TAST nahrévat
count (feedback) referencni hodnotu (feedback) pro vertikdlni trasovani.
Vychozi hodnota: 4 Elektricky oblouk tak ziska ¢as ke stabilizaci.

Min: 2 / Max: 999

14 | V_master sampling count Definuje pocet cykli, béhem kterych TAST nahrava
(feedback) referencni hodnotu.

Vychozi hodnota: 1
Min: 1/ Max: 999

15 | V_master current constant Definuje hodnotu referenc¢niho elektrického proudu, pokud
data (constant) je v fadku cislo ¢tyfi nastavena hodnota CONSTANT.
Vychozi hodnota: 0
Min: 0 / Max: 999,9

16 | L_compensation gain Citlivost v lateralnim (pficném) sméru urcuje pomér mezi
(sensitivity) snimanym elektrickym proudem a velikosti korekce
Vychozi hodnota: 25 (mm/10 A). Pokud je hodnota nastavena na 0, korekce
Min: 0 / Max: 99,999 v lateralnim sméru je vypnuta.

17 | L dead band Definuje velikost vychyleni v laterdlnim sméru, které systém
Vychozi hodnota: 0 mm ignoruje, nez dojde ke korekci. Tzn. pokud je hodnota 0,5
Min: 0 mm / Max: 999,9 mm TAST nezacne korigovat drahu, dokud velikost nutné korekce

presahne 0,5 mm. Ptikaz se vyuZiva pro svafovaci systémy,
které maji nestabilni parametry (nestabilni FEEDBACK).

18 | L_bias rate (right+) Upravuje v procentech velikost korekce vzhledem
Vychozi hodnota: 0 k zakladnimu materidlu. Pokud jsou nastaveny zaporné
Min: -99,9 / Max: 99,99 hodnoty korekce se posune k levé strané svaru. Pokud jsou

nastaveny kladné hodnoty korekce se posune k pravé strané
svaru.

19 | L_tracking limit Definuje oblast v milimetrech, ve které dochazi k lateralni
Vychozi hodnota: 600 mm korekci. Pokud se robot dostane pres zadanou hodnotu,
Min: 0 mm / Max: 9999,9 mm | laterdlni trasovani prestane fungovat. Pokud je hodnota

nastavena na 0, korekce ve lateralnim sméru je vypnuta.

20 | L_tracking limit per cycle Definuje maximalni velikost lateralni korekce v milimetrech,
Vychozi hodnota: 1 mm jakou muze systém provést za jeden cyklus (mm/cyklus).
Min: 0 mm / Max: 9999,9 mm

21 | L_compensation start count Definuje pocet cykll, po kterych zacne TAST korigovat drahu
Vychozi hodnota: 5 ve laterdlnim sméru. Elektricky oblouk tak ziskd cas ke
Min: 3 / Max: 999 stabilizaci. Pokud je hodnota nizsi nez 4 systém ji ignoruje

a korigovani drahy zacina po tretim cyklu.
22 | Robot Group Mask Definuje pohybovou skupinu, kterd Fidi svarfovani. Pokud

Vychozi: [1,%,*,*,* * * *

nepouzivame vice skupin, neménit vychozi nastaveni.
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Adjust delay time
Vychozi hodnota: 10

Hodnoty jsou zde automaticky nastaveny po instalaci
systému TAST. Doporucuje se neménit.

--Adaptive gain control--

Systém TAST kontroluje smér vypocitanych hodnot
kompenzace. Pokud je smér kompenzace po nékolik cykld
stejny, systém dostava informaci, Ze velikost korekce je stédle
nedostacujici. Adaptivni Ffizeni umoZfuje nastavit hodnotu
nasobeni citlivosti. Velikost korekce se zvySuje, coZz by mélo
svarovaci hofak dostat do spravné pozice rychleji.

24

V_AG_correction count
Vychozi hodnota: 0
Min: 0 / Max: 99

Definuje pocet cykll, po kterych zacne adaptivni Ftizeni
ve vertikalnim sméru. Funkce je vyhodnad, pokud je vychyleni
vjednom sméru — nahoru ¢i dolG. Pokud je hodnota
nastavena na 0, adaptivni fizeni je vypnuto. Pro aktivaci
je nutné nastavit hodnotu na 2 nebo vice.

25

L_AG_correction count
Vychozi hodnota: 0
Min: 0 / Max: 99

Definuje pocet cykll, po kterych zacne adaptivni fizeni
v laterdlnim sméru. Funkce je vyhodna, pokud je vychyleni
vjednom sméru — vlevo ¢i vpravo. Pokud je hodnota
nastavena na 0, adaptivni fizeni je vypnuto. Pro aktivaci
je nutné nastavit hodnotu na 2 nebo vice.
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V_AG_correction band
Vychozi hodnota: 4
Min: 0 / Max: 9,9

Definuje mnoZstvi dat, vlci kterym vertikalni adaptivni fizeni
porovnava vypocitanou korekci. Adaptivni Ffizeni nebude
aktivovano, dokud velikost korekce nepfesahne zadanou
hodnotu. Pro nestabilni procesy svafovani se doporucuje
nastavit hodnotu na 6 a vice.
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L_AG_correction band
Vychozi hodnota: 4
Min: 0 / Max: 9,9

Definuje mnoZstvi dat, vici kterym lateralni adaptivni fizeni
porovnava vypocitanou korekci. Adaptivni fizeni nebude
aktivovano, dokud velikost korekce nepfesahne zadanou
hodnotu. Pro nestabilni procesy svafovani se doporucuje
nastavit hodnotu na 6 a vice.

28

V_AG_multiplier
Vychozi hodnota: 1,5
Min: 1/ Max: 9,9

Definuje hodnotu ndsobeni pro vertikdlni adaptivni fizeni.

29

L_AG_multiplier
Vychozi hodnota: 1,5
Min: 1/ Max: 9,9

Definuje hodnotu nasobeni pro lateralni adaptivni fizeni.

30

TAST Equip Mask
Vychozi: [1,*,**,* * * *

Definuje Cislo ndstroje, ktery svafuje. Pokud nepouzZivdme
vice nastrojl, neménit vychozi nastaveni.




