
Programarea si simularea offline a unei celule flexibile robotizate pentru 
debavurare repere  din  industria  auto  utilizand  mediul  de  lucru  Kuka  Sim. 
Programarea pe baza de semnale.  
PROGRAMMING AND OFFLINE  SIMULATION OF A DEBURRING  CELL USING 

WORKING ENVIRONMENT KUKA SIM.SIGNAL-BASED PROGRAMMING.
Vasilescu-Dinca Loredana

Facultatea:I.I.R, Specializarea:Robotica, Anul:II, e-mail:vasilescu_loredana95@yahoo.com

 Conducător ştiinţific: Prof.dr.ing. Nicolescu Adrian Florin 

Summary:   In this study was performed the offline programming of the robotic application for deburring. It is presented the logical 
organization of events and the definition of signals. Also its presented the offline simulation of functioning based on the signals 
application. In the robotic cell is deburred a secondary shaft from a gearbox.

1.Introducere

Obiectivele urmarite in aceasta lucrare sunt realizarea programarii offline a aplicatiei robotizate pentru debavurare. In 
celula robotizata se realizeaza debavurarea unui arbore secundar al unei cutii de viteze. Este prezentata organizarea logica 
a evenimentelor si definirea semnalelor. Aceasta se realizeaza in programul Work Visual 3.1. Este prezentata de asmenea 
simularea offline a functionarii pe baza de semnale a aplicatiei. Simularea este realizata in programul Kuka Sim 1.1. 

2.Studiu actual

În figurile de mai jos. se prezintă structura de ansamblu a aplicației robotizate de proiectat respectiv vederea de 
sus de tip drafting pentru aplicația de proiectat, cu repere și legenda ce include denumiri pentru toate 
subsistemele.

Fig.1.Vedere de sus de tip drafting pentru aplicația de proiectat

Descrierea funcționarii de ansamblu a aplicației și a rolului funcțional specific al subsistemelor componente în 
cadrul acesteia. În aplicația studiată sunt incluși doi roboți cu arhitectură generală de tip braț articulat care 
manipulează piesele ce intră pe bandă în celulă. În interiorul celulei se află un dispozitiv de debavurare a 
canalelor piesei și un dispozitiv de înlăturare cu jet de aer a bavurii rămase. De asemenea se regăsește 
conveiorul pe care intră și ies piesele și un sistem perirobotic de susținere a piesei.Pentru realizarea temei au 
fost consultate referintele bibliografice :[1],[2],[3].



In urmatoarea imagine este prezentata celula robotizata studiata realizata in programul Kuka Sim. Aceasta 
celula contine un subsistem de debavurare,un subsistem de inlaturare a bavurii,doi roboti Kuka KR 60-3, un 
conveior,un subsistem de sprijin pentru piesa si controlerele aferente statiei.

Fig.2.Prezentarea celulei robotizate vazute din lateral si vazuta de sus

Organizarea fluxurilor logice de evenimente si definerea semnalelor
Pentru definirea semnalelor este folosit mediul de lucru Kuka WorkVisual in care se configureaza in prima 
etapa contorlerele. Cum aplicatia studiata foloseste doi roboti Kuka KR 60-3 se vor alege doua controlere 
KRC4.In continuare este prezentata crearea configurarea aplicatei si alegerea tipului de robot pentru aceasta si 
arhitectura aplicatiei vizualizata in mediul de lucru WorkVisual.

Fig.3.Configurarea arhitecturiii celulei robotizate si prezentarea arhitecturii celulei robotizate

Cea mai importanta etapa este definirea semnalelor de intrare si iesire (digital input/digital output).In imaginea 
de mai jos sunt prezentate semnalele de iesire cu denumirea lor si prescurtarea.

Definirea semnalor este imartita in doua mari categorii si anume semnale digitale si analogice. La randul lor se 
impart in alte doua cateogrii si anume de intrare si de iesire.

Pentru definirea semnalelor avem nevoie mai intai de definirea scuccesiunii operatilor din celula robotizata 
analizata.

In proiectul studiat avem urmatoarele operatii: oprirea paletei in dreptul R1; R1 ia piesa de pe paleta; plecarea 
paletei de la R1 la R2; masurarea si debavurarea piesei pe dispozituvul special; detectarea piesei cu ajutorul 
senzorilor pe suportul intermediar; R2 ia piesa de pe suportul intermediar; inlaturarea bavurii cu jet de aer; R2 
pune piesa pe paleta; paleta pleaca



Aceste operatii se vor impartii in trei categorii de semnale si anume semnale de intrare(digital input),semnale de 
iesire(digital output) si semnale interne ale echipamentelor(station signal/flag). In continuare sunt prezentate 
aceste semnale ce se vor numerota cu litere alfabetice pentru a putea fi citite mai usor. Deoarece in proiectul 
studiat se regasesc doi roboti,se vor defini semnale diferite pentru fiecare din acestia.

Pentru primul robot au fost definite urmatoarele semnale prezentate in capturi de ecran din program:

Fig.4. Semnale interne ale echipamentelor(station signal/flag)

Fig.5. Semnale de intrare

Fig.6..Semnale de iesire

Fig.7.Prezentarea tabelei cu semnale DI/DO pentru primul robot

Pentru cel de-al doilea robot au fost definite urmatoarele semnale prezentate in capturi de ecran din program:



Fig. 8.Semnale interne ale echipamentelor(station signal/flag)

Fig.9.Semnale de iesire

Fig.10.Semnale de intrare

 
Fig.11.Prezentarea tabelei cu semnale DI/DO pentru cel de-al doilea robot

Se realizeaza in continuare definierea datelor despre robot si dispozitivele din celula cu care lucreaza . Aceasta 
definire este realizata pentru ambii roboti ea fiind aproximativ similara.Diferenta este ca la primul robot va 
lucra cu o masina in 4 axe iar cel de-al doilea cu o masina in doua axe.In aceasta se specifica numarul 
axelor,limitarile pe cuple etc.



 
Fig.12.Realizarea definirii configuratiei robotului.

De asemenea pentru realizarea programului se vor declara semnaleleatat pentru primul robot cat si pentru cel 
de-al doilea pentru a realiza programarea.

Fig.13.Declarare semnale pentru primul robot

Fig.14.Declarare semnale pentru cel de-al doilea robot



In continuare am sa prezint capturi din programul Visual Work in care a fost realizata programarea pe semnale 
pentru cei doi roboti. Pentru primul robot au fost realizata urmatoarea programare pe semnale.

Fig.15. Programarea orpirii paletei in dreptul lui R1

Fig.16. Programarea R1 ia piesa de pe paleta

Fig.18. Programarea masurarii si debavurarii piesei pe dispozitivul special

Pentru cel de-al doilea robot a fost realizata urmatoarea programare pe semnale:



Fig.19.Programarea detectarii piesei cu ajutorul senzorilor pe suportul intermediar

Fig.21.Programarea inlaturarii bavurii cu jet de aer

Fig.23.Porgramarea plecatii paletei de pe banda

In continuarea se va prezenta si realizarea simularii in mediul de lucru KukaSim Pro . Pentru a putea realiza 
simularea a fost nevoie de invatarea punctelor pentru fiecare obiect.In imaginile de mai jos se va detalia meniul 
de invatare a punctelor.Se va lua exemplu una din operatiile realizate de robot.Pentru a se putea repeta aceasta 
operatie se realizeaza mai intai un program principal care acceseaza la randul lui alte programe in cazul nostru 
inca trei programe.Aceasta reprezinta rutina/bucla /numarul de operatii pe care robotul il desfasoara.Pentru a 
exemplifica robotul in cazul acesta va face aceeasi operatie de trei ori in care realizeaa un ciclu repetitiv.



Fig.24.Prezentare a unui exemplu de realizare a unei operatii realizate de unul din robotii aflati in celula

Dupa realizarea acestor operatii atat pentru roboti cat si pentru conveior si celelalte elemente sa realizat filmul 
de prezentare.

Fig.25.Captura din programul Kuka Sim Pro 1 cu realizarea celulei robotizate studiate.

3. Concluzii

In aceasta lucrare au fost aduse ca si contrubutii originale realizarea programarii offline a aplicatiei robotizate 
pentru debavurare. In celula robotizata se realizeaza debavurarea unui arbore secundar al unei cutii de viteze.
Este prezentata organizarea logica a evenimentelor si definirea semnalelor. Aceasta se realizeaza in programul 
Work Visual 3.1. Este prezentata de asmenea simularea offline a functionarii pe baza de semnale a aplicatiei. 
Simularea este realizata in programul Kuka Sim 1.1. 
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