
1. Ark Sensör Fonksiyonu 

1.1. Temel bilgi 

Bir güç kaynağı ile kaynak için sabit gerilim özellikleri, aşağıda gösterildiği gibi L 

mesafesinde ki değişiklikler kadar mevcut kaynak dalgalanır. L mesafesi, torch ucu ve 

metal arasındaki uzaklıktır. 

 

 

Örnek 1-1: Ark sensör fonksiyonu özellikleri. 

 

1.1.1. Sol ve sağ yol düzeltme 

Daha önce bahsedilen özelliklerden dolayı, L mesafesi iki tarafta da aynı ise (2) 

kaynak sırasında torchla yan yana dokunma ile kaynak akımı noktalar üzerinde eşit 

miktarda akar (1). 

Kaynak akımı: (1)=(2) (Torch ucu ve metal arasındaki mesafe her iki tarafta aynı 

olduğu zaman.) 

 

Örnek 1-2: Sol ve sağ yol düzeltme. 



Aşağıdaki resimde görüldüğü gibi L mesafesi nokta(1) ve nokta(2) de farklı ise ulaşan 

akımlar farklılık gösterir. 

 

Örnek 1-3: L mesafesi farklı olduğu zaman sağ ve sol yol düzeltme. 

 

1.1.2. Aşağı ve yukarı yol düzeltme 

Kaynak sırasında torchu aşağı ve yukarı hareketle, ark sensörü kaynak akımlarını iki 

noktada kontrol eder, bir üst nokta ve alt nokta da, ve değerleri eşitlemek için yolunu 

düzeltir. 

 

Örnek 1-4: Aşağı ve yukarı yol düzeltme. 

 

 

 



1.1.3. Ark sensörü uygulanabilir alanı 

Uygulanabilir metal aralığı aşağıda ki gibidir; 

Metal Kalınlığı: 3,2 mm veya daha fazla. 

Birleşme Yeri: T birleşme yeri, bindirme birleşme. 

Hız: 1 m/dk veya daha az. 

Ark sensör sistemi damlacık transfer yöntemini sprey transfer dışında kullanır. 

Damlacık transfer; tel kaynaklı ucu metale aktaran damlacık transferi anlamına gelir. 

Damlacık transfer statüsü, dip transfer, sprey transfer örnek verilebilir. 

1.2. Temel işlemler 

1.2.1. İş için kaynağın hazırlanması 
1. İş için kaynağın hazırlanması. 

2. Set ve kaynak koşullarının ayarlanması. 

 
 

1.2.2. Ark algılama talimatının kaydedilmesi 
1. Ark algılamanın bulunduğu bölgede COMARCON/COMARCOF komutlarının 

kaydedilmesi. 

2. ARCON öğretiminde geçerli ayar değeri ile aynı değeri aşağı yukarı yol düzeltme 

durumu için de ayarlayın. 

3. Sağ sol yol düzeltme koşulunu “0” ayarlayın. 

4. Hedef pozisyon ayarlama sonuçlarını gördükten sonra gerekli olduğunda kaynak 

ark sensörü aşağı yukarı veya sola sağa yol düzeltme yapılır. 



 

DİKKAT! 

Kullanılacak kaynak akım aralığına bağlı olarak, ARCON komutu ile belirlenen kaynak akım 

değeri kaynak çıkış derinden farklı olabilir. 

 COMARCON komutunu kullanırken bu durumda algılanan değerleri ölçmek gerekir. 

 Algılama durumlarını ölçmekle ilgili ayrıntılar bölüm 7’de verilmiştir. 

 Gerçek bir algılama durumunu ölçmek için test parçası kullanılmaz. 

 Ölçülen değerlere göre COMARCON için düzelme değerleri girilir. 

 

1.3. Weaving Durumu 

1.3.1. Yol düzeltme ve temel koordinat sistemi 

Sayfa 1 de Temel Bilgiler bölümünde weaving ve yol düzeltme ilişkileri verilmiştir. 

Weaving işlemi koordinat sistemine göre yapılır. Bu koordinat sistemi weaving işlemi 

çalıştığında otomatik olarak oluşur. 

 

Örnek 1-5: Weaving temel koordinat sistemi. 



 

Weaving işleminden önce bir yaklaşım noktası belirlenir. 

 

 

Örnek 1-6: Weaving koordinat sistemi ve yaklaşım noktası. 

 

DİKKAT! 

İş parçasının şekline bağlı olarak, weaving koordinat sistemi tanımı gerkli olmayabilir. 

 Bu durumda referans noktası 1 veya referans noktası 2 kayıt edilir. 

 Ayrıntılı referans noktası tanımı bölüm 1.3.2. de verilecektir. 

 

 

 

 

 

 

 



Aşağıda görüldüğü gibi weaving koordinat ve yol düzeltme yönleri gösterilmiştir. 

 

Örnek 1-7: Yol düzeltme yönü ve weaving 

 

Sağ ve sol yol düzeltme weaving de genlik yönü aynıdır, aşağı ve yukarı yol düzeltme 

genliği karşı dik yönde aynıdır. 

1.3.2. Kayıt gerektiren referans durumları 

Referans 1 ve referans 2 noktalarında kayıt genellikle gerekli değildir. Sadece iş 

parçasının koşulu ile gerekli durumlardır. 

Nokta REFP1: Duvar yönünü tanımlar. Duvar yönü üzerinde bir düzlemde olduğunu 

tanımlar. 

Nokta REFP2: Yatay yönü tanımlar. Duvarın sağ ve sol tarafında bir nokta. 

 

Örnek 1-8: Referans noktaları 



 

<ÖRNEK 1> 

Aşağıda ki durumda REFP1’in kayıt edilmesi. 

 Duvar yönü robotun Z eksenine paralel değilken. 

 Robot ters bağlandığında, bu durumda robotun Z yönü duvar yönünden farklılık 

gösterir. 

 

Örnek 1-9: REFP1’in kayıt edilmesi 

 

<ÖRNEK 2> 

Yaklaşım noktası duvarın diğer tarafında olduğunda REFP2 nin kayıt edilmesi. 

 

Örnek 1-10: REFP2’nin kayıt edilmesi 

 


