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Teamwork

Um die Fortsetzung des Betriebs nach
solchen Fehlern beim Lichtbogenschwei-
§en zu erleichtern, hat ABB eine neue
Funktion fŸr asynchrone Fehler (Asyn-
chronously Raised Error) in RAPID ent-
wickelt. Im obigen Beispiel tritt der
Ausfall des Lichtbogens hšchstwahr-
scheinlich wŠhrend der Bewegung des
Roboters entlang der programmierten
Bahn auf, d.h. nachdem die Bewe-
gungsanweisung gegeben wurde, aber
bevor der Roboter die Bewegung bis
zum Ende ausgefŸhrt hat. In diesem
Fall muss die Fehlerbehebungsroutine
am Punkt des Lichtbogenausfalls und
nicht bei Erreichen des Bahnendes aus-
gefŸhrt werden. Die Funktion fŸr asyn-
chrone Fehler ermšglicht dies sowohl
in MultiMove als auch in den Routinen
einzelner Roboter.

KŸrzere Vorlaufzeiten, eine hšhere Pro-
duktivitŠt und eine verbesserte QualitŠt
sind nur einige der mšglichen Vorteile,
die sich aus der koordinierten Steue-
rung mehrerer Roboter mit Hilfe des
neuen IRC5-Controllers ergeben .
Doch auch bei einem vollstŠndig unab-
hŠngigen Roboterbetrieb reduziert sich
der Zeit- und Kostenaufwand dank der
effizienten internen Kommunikation.
Mit zunehmender Synchronisierung
lassen sich die Wartezeiten minimieren
und damit die Zykluszeiten weiter ver-
kŸrzen.

Ein bedeutender Vorteil von MultiMove
ist die Mšglichkeit zur Verbesserung
der ProduktqualitŠt, zum Beispiel durch
Aufteilung der Arbeit und damit der
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Belastung des WerkstŸcks auf zwei oder
mehrere Roboter. Ein Beispiel hierfŸr
ist das simultane Lichtbogenschwei§en
zur Vermeidung von Verspannungen
durch ungleichmŠ§iges Schrumpfen
beim AbkŸhlen. Ein weiteres Beispiel
ist der Einsatz von zwei oder mehr
Robotern zur Handhabung von zer-
brechlichen oder dŸnnen WerkstŸcken,
die unter ihrem eigenen Gewicht nach-
geben oder durchbiegen kšnnen.

DarŸber hinaus bietet MultiMove die
Mšglichkeit, einen Roboter zur Werk-
stŸckhandhabung mit einem oder meh-
reren Prozessrobotern zu koordinieren,
um sowohl den Werkzeugeinsatz als
auch den Befestigungsaufwand zu ver-
einfachen und zu reduzieren. Damit
verbunden ist hŠufig auch eine VerkŸr-
zung der Zykluszeit, da die Zeit fŸr die
Platzierung des WerkstŸcks in der
Befestigung entfŠllt und die Prozess-
roboter unmittelbar nach Aufnahme des
WerkstŸcks mit ihrer Arbeit beginnen
kšnnen. Au§erdem ist ein sechsachsiger
Roboter bei der Handhabung eines
WerkstŸcks flexibler als eine starre
Befestigung oder ein servogesteuerter
Positionierer. So kšnnen den Prozess-
robotern zum Beispiel sŠmtliche
Bereiche des WerkstŸcks zugŠnglich
gemacht und der gesamte Arbeitsgang
in einem Ablauf ohne Zwischenstopps
zur Neuausrichtung des WerkstŸcks
durchgefŸhrt werden. Dies wird auch
als ÇOne-Stop-ProcessingÈ oder ÇOne-
Hit-ProcessingÈ bezeichnet. 

Au§erdem werden hšhere relative Ge-
schwindigkeiten, zum Beispiel zwischen
Schwei§brenner und WerkstŸck ermšg-
licht, die wiederum zu einer hšheren
Schwei§nahtqualitŠt und/oder kŸrzeren
Zykluszeiten beitragen kšnnen. Ein
weiterer Vorteil liegt im Heben schwe-
rer Lasten. So ist es unter UmstŠnden
kostengŸnstiger, eine Last von zwei
kleinen statt von einem gro§en Roboter
heben zu lassen. Oder es kann eine
Last, die die TragfŠhigkeit des grš§ten
Roboters Ÿbersteigt, von zwei Robotern
gemeinsam bewŠltigt werden.

Die einzigartige FunktionalitŠt, die
MultiMove der gesamten Roboterpalette
von ABB beschert, setzt neue Ma§stŠbe
in der Robotertechnologie und eršffnet
eine Vielzahl von Anwendungsmšglich-
keiten, die bisher als nicht machbar
oder unwirtschaftlich galten. UnterstŸtzt
wurde die Entwicklung durch die Er-
kenntnisse, die aus den vier vorherigen
Generationen von ABB Roboter-Steue-
rungen gewonnen wurden sowie durch
die praktische Erfahrung aus weltweit
Ÿber 125.000 installierten ABB-Robo-
tern. Damit leistet MultiMove einen
wichtigen Beitrag zur StŠrkung der
FŸhrungsposition von ABB auf dem
Gebiet der fortschrittlichen Roboter-
systeme.
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Die Robotersteuerung IRC5 ist das ÇGehirnÈ einer synchronisierten Roboterzelle.3
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