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* CILJEVI AUTOMATIZACIJE SU:

1. POJEDNOSTAVLIENJE PROCESA ZAVARIVANJA
2. POVECANJE BRZINE ZAVARIVANJA

3. ELIMINACIJA UTICAJA OBUCENOSTI RADNIKA
4.

POVECANIJE KVALITETA ZAVARIVANJAII!



* UREDAJI:

1. PREVRTACI/POZICIONERI

OKRETALJKE

MANIPULATORI

SPECJALIZOVANI UREDAJI ZA ZAVARIVANJE

B 2 D

ROBOTI



PREVRTACI/POZICIONER]

e POSTAVLJANJE KONSTRUKCIJE U POLOZAJ POGODAN ZA
ZAVARIVANVIJE:
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OKRETALJKE

* OKRETANJE KONSTRUKCIJE BRZINOM ZAVARI
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MANIPULATORI

« OBEZBEPUJU POSTAVLJANJE U POLOZAJ POGODAN ZA
ZAVARIVANIE |




SPECIJALIZOVANI UREDAIJI ZA
ZAVARIVANIJE

« UREPAJI ZA IZRADU CEVOVODA VECEG PRECNIKA (MAG):
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* ORBITALNO ZAV.

* ZAVARIVANJE U uskum
ZLJEBU MASIVNIH DELOVA (MAG):
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ROBOTI

« UREDAIJI ZA ZAVARIVANJE (NAJCESCE MIG, MAG, ELEKTROOTPORNO)
KOJI MOGU DA SE PROGRAMIRAJU | EVENTUALNO MOGU IMATI
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Slika 1-15.3a. Kretanje robota - ose



* LASERSKI SENZORI ZA ODREDIVANJE POLOZAJA:

* FLEKSIBILNI
SISTEM:

ROBOTA U JEDAN

Joystick

Robot N



