1. Ark Sensor Fonksiyonu

1.1. Temel bilgi

Bir gui¢c kaynagi ile kaynak igin sabit gerilim 6zellikleri, asagida gdsterildigi gibi L
mesafesinde ki degisiklikler kadar mevcut kaynak dalgalanir. L mesafesi, torch ucu ve

metal arasindaki uzakliktir.
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Ornek 1-1: Ark sensor fonksiyonu 6zellikleri.

Ark B Algaklik
Kaynak Elektrotu(Tel) @ Torch Ucu
Yikseklik @ L Mesafesi
Kaynak Akimi Metal

1.1.1. Sol ve sag yol diizeltme

Daha 6nce bahsedilen 6zelliklerden dolayi, L mesafesi iki tarafta da ayni ise (2)
kaynak sirasinda torchla yan yana dokunma ile kaynak akimi noktalar Gzerinde esit
miktarda akar (1).

Kaynak akimi: (1)=(2) (Torch ucu ve metal arasindaki mesafe her iki tarafta ayni
oldugu zaman.)
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Ornek 1-2: Sol ve sag yol diizeltme.



Asagidaki resimde gorildigu gibi L mesafesi nokta(1) ve nokta(2) de farkli ise ulasan
akimlar farklihk gosterir.
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Ornek 1-3: L mesafesi farkli oldugu zaman sag ve sol yol diizeltme.
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(1D Yolun Y6nina Duzeltme

@ Kaynak Akimi (1)=(2)
(Sola Kaymistir)

@ Kaynak Akimi (1)=(2)
(Saga Kaymistir)

1.1.2. Asagi ve yukari yol diizeltme

Kaynak sirasinda torchu asagi ve yukari hareketle, ark sensorii kaynak akimlarini iki
noktada kontrol eder, bir Ust nokta ve alt nokta da, ve degerleri esitlemek icin yolunu
duzeltir.
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Ornek 1-4: Asagi ve yukar yol diizeltme.

(D Asagi ve yukan yol dizeltme



1.1.3. Ark sensoriu uygulanabilir alani

Uygulanabilir metal arahidi1 asagida ki gibidir;

Metal Kalinhigi: 3,2 mm veya daha fazla.

Birlesme Yeri: T birlesme yeri, bindirme birlesme.

Hiz: 1 m/dk veya daha az.

Ark sensor sistemi damlacik transfer yontemini sprey transfer disinda kullanir.

Damlacik transfer; tel kaynakli ucu metale aktaran damlacik transferi anlamina gelir.

Damlacik transfer statiisu, dip transfer, sprey transfer érnek verilebilir.

1.2. Temel iglemler
1.2.1. s icin kaynagin hazirlanmasi

1.
2.

is icin kayna@in hazirlanmasi.
Set ve kaynak kosullarinin ayarlanmasi.
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1.2.2. Ark algilama talimatinin kaydedilmesi

1.

2.

Ark algilamanin bulundugu bélgede COMARCON/COMARCOF komutlarinin
kaydedilmesi.

ARCON o6gretiminde gecerli ayar degeri ile ayni degeri asagi yukari yol dizeltme
durumu icin de ayarlayin.

Sag sol yol dizeltme kosulunu “0” ayarlayin.

Hedef pozisyon ayarlama sonugclarini gérdukten sonra gerekli oldugunda kaynak
ark sensoéru asag! yukari veya sola saga yol dizeltme yapilir.
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DIKKAT!

Kullanilacak kaynak akim araligina bagh olarak, ARCON komutu ile belirlenen kaynak akim
degeri kaynak ¢ikis derinden farkli olabilir.

» COMARCON komutunu kullanirken bu durumda algilanan degerleri 6lgmek gerekir.
» Algilama durumlarini élgmekle ilgili ayrintilar bélim 7’de verilmigtir.

» Gergek bir algilama durumunu dlgmek icin test pargasi kullaniimaz.

> Olgulen degerlere gére COMARCON igin diizelme degerleri girilir.

1.3.Weaving Durumu
1.3.1. Yol diizeltme ve temel koordinat sistemi

Sayfa 1 de Temel Bilgiler b6liminde weaving ve yol dizeltme iligkileri verilmistir.

Weaving islemi koordinat sistemine gére yapilir. Bu koordinat sistemi weaving islemi
calistiginda otomatik olarak olusur.
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Ornek 1-5: Weaving temel koordinat sistemi.



@ Duvar yoni: Robotun Z ekseni @ Yatay yon: Duvara yaklasim yond

@ Ondogrultu yéni: Torchun weaving isleminde
baslangi¢ noktasindan bitis noktasina olan yoni

Weaving isleminden dnce bir yaklasim noktasi belirlenir.

Ornek 1-6: Weaving koordinat sistemi ve yaklasim noktasi.

(1) Duvar yoni (@ Yaklasma noktas
@ Robot Z ekseni @ Yatay yon

DIKKAT!
is pargasinin sekline bagl olarak, weaving koordinat sistemi tanimi gerkli olmayabilir.

» Bu durumda referans noktasi 1 veya referans noktasi 2 kayit edilir.
» Ayrintili referans noktasi tanimi bélim 1.3.2. de verilecektir.



Asagida goruldugu gibi weaving koordinat ve yol dizeltme yodnleri gdsterilmigtir.
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Ornek 1-7: Yol diizeltme ybnii ve weaving

(1) Duvar yoni (3 Solavesada
2 Asadive yukan @ Yatayyon

Sag ve sol yol diizeltme weaving de genlik yoni aynidir, asagi ve yukari yol diizeltme
genligi karsi dik yonde aynidir.

1.3.2. Kayit gerektiren referans durumlari

Referans 1 ve referans 2 noktalarinda kayit genellikle gerekli degildir. Sadece is
parcasinin kosulu ile gerekli durumlardir.

Nokta REFP1: Duvar yonini tanimlar. Duvar yéni Uzerinde bir diizlemde oldugunu
tanimlar.

Nokta REFP2: Yatay yonu tanimlar. Duvarin sag ve sol tarafinda bir nokta.
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Ornek 1-8: Referans noktalari



@ Duvar (3) Advance direction
(2 Duvar yonii @ Ondodrultu ydnii
<ORNEK 1>
Asagida ki durumda REFP1’in kayit edilmesi.

e Duvar yoéni robotun Z eksenine paralel degilken.
e Robot ters baglandiginda, bu durumda robotun Z yéni duvar yoninden farklilik
gOsterir.
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Ornek 1-9: REFPZ’in kayit edilmesi

(@ Duvar yona @ Ornek
@) Z ekseni

<ORNEK 2>

Yaklasim noktasi duvarin diger tarafinda oldugunda REFP2 nin kayit edilmesi.
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Ornek 1-10: REFP2'nin kayit edilmesi

(1) Yaklasma noktasi @ Omek
@ Duvar



