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Sažetak 
U radu je opisan postupak elektrolučnog zavarivanja MAG postupkom na robotskoj stanici. 

Također biti će opisana robotska stanica te način programiranja. Nadalje ću navesti senzore koje mi 

koristimo prilikom on - line programiranja. Na jednom našem sklopu ćemo pokazati kompletan 

proces zavarivanja sa pratećom dokumentacijom (WPQR, WPS…). 
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Abstract 
In this paper the procedure of electro welding by MAG process on a robot station will be 

described. There will also be a description of the robot station and the programming mode. We will 

also describe the sensors that we use in the on-line programming. On one of our assemblies we will 

show a complete welding process with accompanying documentation (WPQR, WPS ...).  

 

1. UVOD 

 

Tvrtka Đuro Đaković Specijalna Vozila (SV) trenutno je u posjedu 3 stanice za   robotsko 

zavarivanje. Prve dvije stanice su od proizvođača Daihen OTC Varstroj: 

 

 Robot VRC FD-B4L-1dm/MIG: s jednim okretno nagibnim pozicionerom (P2000NV 

ROBO) koji je prikazan na slici 1. 

 

 

Slika 1 Robotska stanica VRC FD-B4L-1dm/MIG 
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 Robot VRC FD-B4L-2dm/MIG: s jednim okretno nagibnim pozicionerom (P3000NV-M+S 

ROBO)  i s jednim nagibnim pozicionerom  (P-7500V), prikazan na slici 2.  

 

 

Slika 2 Robotska stanica VRC FD-B4L-2dm/MIG 

 

 Treća robotska stanica je od proizvođaća Motoman Yaskawa: 

 

 

Slika 3 Robotska stanica  

 

 Robot VRC FD-B4L-1dm/MIG s jednim okretno nagibnim pozicionerom (P2000NV 

ROBO): 
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Slika 4 Robotska stanica  

 

Ova robotska stanica se sastoji od sljedećih dijelova: 

 Manipulator FD-B4L :  

 

 Na slici 5 prikazan je navedeni manipulator, a njegove specifikacije navedene su u tablici 1. 

 

 

Slika 5 Manipulator [1] 

Tablica 1 Specifikacije manipulatora [1] 
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 Robotska vozna pruga R3.500 Y- os: 

 
Slika 6 Specifikacije vozne pruge [1] 

 

 Okretno nagibni pozicioner P2000NV ROBO: 

 
Slika 7 Specifikacije pozicionera [1] 

 

 Izvor za zavarivanje Welbee Inverter P500L: 

 
 

Slika 8 Specifikacija izvora za zavarivanje [1] 
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 Sustav za čišćenje pištolja: 

Čišćenje pištolja je nužno za pouzdan i pravilan rad na robotskoj stanici. Zbog dugotrajnog i 

brzog radnog ciklusa nužno je čišćenje pištolja. Sustav čišćenja ima raspršivač sredstava i škare za 

reguliranje dužine žice. Na slici 9 je prikazan čistač pištolja koji se nalazi na robotskoj stanici u ĐĐ 

SV. 

 

 

Slika 9 Čistač pištolja  

 

2.1  Senzori na robotskoj stanici 

 

Na navedenim robotima imam dvije vrste senzora: 

 Touch senzor, 

 Arc senzor, 

Touch senzor služi da dodirom ili kontaktom žice dodatnog materijala detektira gdje se radni 

komad nalazi i na osnovu toga preračuna i mjesto zavara (slika 10). 

 
 

Slika 10 Touch senzor [2] 
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Arc senzor je senzor koji traži mjesto zavarivanja tijekom samog izvođenja zavarivanja. Tako, 

ukoliko dođe do nekakve deformacije ili izmjene putanje zavarivanja, senzor će to detektirati i 

prilagoditi se novoj putanji/smjeru zavarivanja. 

 

 
Slika 11 Arc senzor  [1] 

 

 

3.  PROGRAMIRANJE ROBOTIZIRANOG ZAVARIVANJA 

 

Metoda s kojom se trenutno programira u tvrtci Đuro Đaković Specijalna Vozila je on - line 

programiranje. On -line programiranje se vrši na samoj robotskoj stanici gdje kreiramo program s 

Teach pendant (slika 13.) 

 

 
Slika 12 Teach pendant privjesak za programiranje 
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Uz pomoć teach pendanta pomiću i kreiraju se putanje na temelju kojih se robot giba. 

Nedostatak online programiranja je robotska stanica zauzeta dok se programira komad te se ništa 

drugo ne može zavariti. Iz tog razloga odlučeno je da će se u sljedećem razdoblju ,osigurati si off -

line programiranje (slika13)  gdje će biti omogućeno programiranje s računalne jedinice a u isto 

vrijeme robot neće biti zauzet te će moći zavarivati. 

 

 
Slika 13 Off – line programiranje robotskog manipulatora [3] 

 

4.  EKSPERIMENTALNI DIO 

 

U ovom dijelu rada biti će prikazan proces na jednom proizvodu iz asortimana ĐĐ Specijalna 

vozila koji se zavaruje na robotskoj stanici. Izabrani proizvod je poprečni nosač vagona Zacns, 

njegov 3D model prikazan je na slici 14, dok izrađeni je na slici 15. 

 

 
Slika 14 3D prikaz poprečnog nosača vagona Zacns 
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Slika 15 Poprečni nosač vagona Zacns 

 

Materijal od kojeg je izrađen poprečni nosač je S355J2+N, ulazni certifikat 3.1 za navedeni 

materijal prema HRN EN ISO 10204: 2004 prikazan je na slici 16. 

 

 
Slika 16 Ulazni certifikat 3.1 za navedeni materijal 

 



 

9. INTERNATIONAL SCIENTIFIC-

PROFESSIONAL CONFERENCE 

SBW 2017 

 

ENGINEERING TECHNOLOGIES IN 

MANUFACTURING OF WELDED 

CONSTRUCTIONS AND PRODUCTS 
SLAVONSKI BROD, 25 -27. 10. 2017. 

Atest postupka  (WPQR): 

 
 

Slika 17 WPQR dokumentacija za zavarivanje poprečnog nosača 

 

Atest operatera prema HRN EN 14732 standardu 

 

 
Slika 18 Atest operatera 
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Uputa za zavarivanje - WPS: 

 

 
Slika 19 Uputa za zavarivanje 

 

Parametre zavarivanja i koordinate robotske ruke i pištolja unosimo u Teach pendant. 

 

 
Slika 20 Zaslon Teach pendanta s unesenim parametrima zavarivanja 
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Nakon unosa podataka potrebno je isprobati program bez operacije zavarivanja preko naredbe check 

- go. Tako da vidimo dali se radni komad nalazi u koliziji sa robotskom stanicom. U slučaju da je 

ispravno programirano, program se pušta u rad. 

 

4.  ZAKLJUČAK 

 

Analiza koju smo napravili nakon navedenog radnog komada je: 

Vrijeme zavarivanja koje je je potrebno kako bi ručno zavarilo navedeni komad iznosi 8 sati, dok 

kod robotiziranog zavarivanja je potrebno 3 sata. Iz vremena je vidljivo kako je ušteda ogromna. 

Naravno ako se radi o serijskoj proizvodnji. Također kvaliteta zavara je neusporedivo bolje nego kod 

ručnog zavarivanja. 
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