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SUMMARY: The choice of the theme “Research on the development of software applications for AS /
RS platform control” is supported by the work I have carried out within the Intralogistics laboratory.
Research on software development was based on the repair of the AS / RS platform, already present in
the laboratory of the IMST faculty. To accomplish this, we have rebuilt the entire electrical part of the
platform and we reorganized the entire control panel. For the command side, a C++ - based
application was created to automatically control the whole assembly without the help of a human
operator, this application is run on an Arduino development board, but it can be changed with a PLC -
based control system in any moment.
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1. Introducere

In decursul ultimilor ani companiile din intreaga lume au devenit din ce in ce mai intresate in
reducerea costurilor operationale pentru a ramane copetitive pe piatd. Astfel organizatiile majore cauta in
continuu noi solutii, iar automatizarea proceselor este una din solutiile cheie pe care le-a adoptat.

Automatizarea inteligentd a proceselor permite companiilor sd imbunatiteascd considerabil
costurile mentindnd sau chiar ridicand nivelul de calitate. La fel ca oamenii, solutiile inteligente de
automatizare a proceselor au abilitatea de a Tnvata continuu, ceea ce le permite sd inlocuiasca angajatii
"clasici" si sa devina ceea ce astazi este cunoscut ca fortd de munca digitala.

Un astfel de sistem inteligent ce poate fi integrat in orice ramura industriald in special in cadrul
depozitelor si a centrelor de distributie este cel de tip AS/RS.

Automated storage and retrieval systems (AS/RS) este un sistem alcatuit dintr-o multitudine de
componete controlate Tn mod automat cu scopul de a depozita si recupera diferite produse si materiale din
diferite posturi de stocare.

In cadrul proiectului desfasurat am urmarit repunerea in functiune si dezvoltarea de noi aplicatii
software pentru platforma AS/RS din cadrul laboratorului (figura 1)

Fig.1. Platforma didactica AS/RS
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2. Descrierea platformei

La inceputul proiectului structura fizica a platformei AS/RS era deja existenta, prin urmare scopul
proiectul a fost acela de a reface circuitele electrice si de a dezvolta aplicatii softwere noi.

Platforma didactica este alcatuita din urmatoarele subansamble (figura 2):

e O structura de stocare intermediara cu 3 posturi de stocare.

e Un robocar de transport cu doud posturi pe care sunt montate doud sisteme de transfer pentru
preluarea paletilor din spatiul de stocare intermediar.

e Un sistem de transport transfer de tip lift cu rotatie la baza.

e Trei rafturi de stocare cu 4 posturi de stocare dispuse pe 4 nivele fiecare (figura 3).

Fig. 2. Posturi pentru stocare intermediara si robocarul  Fig. 3. Sistemul de tip lift si rafturile de stocare

Pentru realizarea celor 5 miscari necesare functionarii platformei au fost folosite 5 motoare pas cu
pas controlate cu ajutorul a 5 drivere. A fost refacut tot traseul electric intre sursi, drivere, motoare si
partea de comanda (figura 4).

HOME / RUN oN / OFF

B s
10K Ofms —gono
5ttt
=3
OuU T+ IN+|
IGND IN-GND

°|& e|lo|e|e e

V+V+V+V-V-v- L N L

[l bl bt bt

POER_ SUBPLY
00N, 134
1103z To 3ovoe

STEPPER DRNVE GND

ToToToTolal
hdhdbidhdhdhd]

Fig. 4. Schema electrica pentru un motor pas cu pas
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In cadrul proiectului, partea de comanda a fost realizatd cu ajutorul unei placi de dezvoltare
Arduino MEGA 2560 (figura 5), limbajul de programare utilizat fiind C++.

Totodata platforma poate fi comandata si cu ajutorul unui PLC (figura 6) asa cum se obisnuieste
in cadrul sistemelor industriale.

Fig. 5 Placa Arduino Fig. 6. PLC OMRON
3. Programarea platformei

Platforma didactica cu AS/RS din cadrul laboratorului functioneaza in mod automat fara sa fie
necesard interventia operatorilor umani, deplasarile pe fiecare axa CN, fiind realizate pe baza unor
parametri prestabiliti (nr. de pasi, viteza, acceleratie). Limbajul de programare in care a fost dezvoltata
aplicatia este C++ ruland pe interfata arduino (figura 7).

Programul de comanda poate fi realizat si cu ajutorul unui PLC OMRON, aplicatia fiind
dezvoltata in interfatd CX-Programer de la acelasi producator (figura 8).

binclude <AccelStepper.h>

F_On
AccelS3tepper stepper(l, 2, 3); //carucior —I 1
AccelStepper stepperl(l, 4, 5);//cuiul mobil carucior Alweys ON MOVI021) |( Mave
Accel3tepper stepper2(l, 6, 7);//lift &0 Source word
AccelStepper stepper3(l, 8, 9);//rotatis lift
Accel3tepper stepperd(l, 10, 11);//cul mobil lift
01_10 Freovents word 1
int val = 0f Destination
int oldval;
String steps;
void setup() { MOV(021) || Move
&0 Source word
pinMode (12, OUTPUT);
pinMode (13, OQUTEUT);
digitalwrite (12, 0); = &
%q% ° r% =12, 0); D1 Destination
digitalWrite (13, 0);
// put your setup code here, to run once:
Serial.begin(9600); 001 0,00
stepper.sctMaxSpeed (2000) ; ' A‘ ; !
stepper.sethcceleration(3000); inanei Inainte PLS2(887)|| Pulse Output
Tooo1 #1 P fi
stepperl.setMaxSpeed(600) ; P
stepperl.sethcceleration(2000);
stepperl.setMax3peed(300); o Contol data
stepper2.sethcceleration (4000) ;
stepper3.setMaxSpeed (200); 0100 '-‘L."-s'ul de pulsuri - word 1
K First parameter word
stepper3.sethAcceleration(10000);
stepper4.setMaxSpeed (600} ; D10 Freovents word 1
. First start hrequency word
stepper4.sethAcceleration(5000);
Fig.7. Secventa de program C++ Fig. 8. Secventa de program CX-Programer
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4. Functionarea echipamentelor din cadrul platformei

e La initializarea platformei, robocarul si liftul vertical rotativ se pozitioneaza in “0” platforma.

e Dupa initializare, sistemul de transfer specific robocarului preia paleta din postul de stocate
intrmediar.

e Robocarul este actionat prin intermediul motorului pas cu pas, care antreneaza pinionul specific
mecanismului pinion — cremalierd si se pozitioneaza in dreptul liftului vertical unde are loc
transferul paletei pe acesta.

e Sistemul de transport transfer specific AS-RS, se pozitioneaza in dreptul raftului 1/postul 1, unde
are loc transferul paletei in postul de stocare.

e Dupa aceste operatii, toate echipamentele din cadrul platformi revin in pozitia initiala.

Procesul poate fi reluat pentru a stoca palete n posturi predefinite, pana cand toate posturile sunt
ocupate, dar si pentru recuperarea paletelor din posturile de stocare.

5.Concluzii si dezvoltare viitoare

Sistemele de tip AS/RS aduc foarte multe avantaje companiilor care aleg sa le integreze in cadrul
depozitelor si centrelor de distributie. Principalele avantaje pe care aceste sisteme le aduc sunt:

e optimizarea spatiului de stocare;

e optimizarea timpului efectiv de stocare;

e reducerea personalului;

In viitor va fi implementat un sistem de inventariere care va avea ca scop centralizarea tuturor
datelor preluate din cadrul platformei si folosirea acestora pentru automatizarea completa a acesteia.
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