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ABSTRACT: The cell made in this project is part of a complex system of automation of the process of
making and decorating round cakes. Normally these processes are carried out mainly manually, by human
operators, using various tools, shapes and complexity of the products obtained with truly perfect levels. However, by
automation both the quality and the production time can be definitely improved.

In this application were integrated 4 robots with articulated arm type architecture with 6 degrees of
freedom, generally intended for welding operations. For orientation movements, degrees of freedom 4-5-6
parameterized roll-pitch-roll are available, all torques being driven by an electric servomotor.
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1. Introducere

Termenul de simulator pentru aplicatii robotizate se poate referi la mai multe aplicatii de simulare
diferite.

Un simulator pentru aplicatii robotizate este folosit pentru a crea aplicatia pentru un robot fizic
fara a depinde de masina actuald, economisind astfel costurile si timpul. in unele cazuri, aceste aplicatii
pot fi transferate pe robotul fizic (sau reconstruit) fara modificari.

Pe piata exista o multitudine de astfel de programe ce permit programarea si simularea offline a
aplicatiilor robotizate.Acestea pot fi dedicate unui anumit producator de roboti industriali ( ABB
RobotStudio, Fanuc RoboGuide, Kawasaki K-Roset, Kuka-SIM, Motoman MOTO-SIM) sau mai pot fi
programe de programare si simulare offline de natura generala, prin generala facand referire la faptul ca
se pot simula orice tip de celula robotizata ce poate sa integreze orice model de robot industrial de la orice
producator( Process Simulate,Robot Expert,RobCAD,Delmia,Visual Components,RobotMaster,etc.).

Dupa efectuarea unei analize comparative intre toate solutiile de software de simulare enumerate,
s-a ajuns la concluzia ca cea mai buna variant este programul Process Simulate de la Siemens.

2. Stadiul actual

In stadiul actual, in elaborarea proiectului s-a ajuns in etapa de mapare a retelei de senzori si a
elegerii tipurilor de senzori potriviti pentru obtinerea fiecarui tip de semnal necesar, respectiv la
explicarea logicii de comunicare dintre semnale.
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Fig. 1. Schema de mapare a senzorilor din celula.
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Fig. 2. Diagrama de functionare a celulei.
Legenda explicativa a diagramei de functionare:

e Ci— conveiorul longitudinal cu banda pentru intrarea in celuld a blaturilor;
e Rpl & Rp2 —robotii industriali brat articulat echipati cu efectori pentru preluare;

e Ppl & Pp2- miscarea efectuatd de roboti pentru preluarea platourilor de posturile de stocare si
depunerea pe posturile de lucru rotative;

e Pbl & Pb2 — miscarea efectuatd de roboti pentru preluarea de pe conveiorul de intrare a
blaturilor;
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e RDbl,2,3 — miscarile efectuate de roboti in vederea depunerii blaturilor preluate de pe conveiorul
de intrare pe posturile de lucru rotative;

e Ptl & Pt2 — miscare efectuatd de roboti pentru preluarea torturilor finalizate de pe posturile de
lucru rotative;

e Dtl & Dt2 — miscarea efectuata de roboti in vederea depunerii torturilor finalizate pe posturile de
transfer, dupa preluarea de pe posturile de lucru rotative

e Ciel & Cie2 —miscarea efectuatd de conveioarele de iesire din sistem a produsului finit;

e Pol & Po2 — miscarea efectuata de sistemul de dispunere a elementelor ornamentale.

3.Specificul efectorilor din echiparea robotilor.

3.1.Efectorul pentru preluarea blaturilor si a tortului asamblat.

Avand in vedere faptul ca densitatea blaturilor de tort va fi o problema, ele avand o textura cat mai
pufoasa si poroasd de asemenea, factori foarte importanti in vederea obtinerii unui produs finit de o
calitate complexa, era evident cd varianta de preluare a acestor blaturi prezentatd in imaginea de referinta
nu corespundea din punct de vedere functional. De aceea , in programul CATIA V5 s-a conceput si
modelat o varianta mai potrivita de efector care sa deserveasca partea de preluare si manipulare.

Figura 3. Efector de preluare si manipulare,

Dupa cum se poate observa in figura prezentata mai sus, acest efector este compus din doua
elemente, si anume structura metalica , care de altfel vine prinsa direct de flansa robotului prin
intermediul unor suruburi M8, respectiv componenta de preluare vacuumatica, care este de fapt o ventuza
in constructie mai deosebita produsa de firma Vuototecnica.

Partea metalicad a efectorului a fost gandita ca fiind realizata prin sudarea mai multor placute din
otel C45, prin indoire a diferitelor placute cu grosime de 10 mm, dar si prin taiere cu laser a unor anumite
forme (zona de legaturd a cadrului metalic cu flansa robotului) constructiv plecand de la imaginea de
referinta in care efectorul avand bacurile Inchise are si rolul de a prelua torturile intregi de pe postul de
lucru rotativ. Ghearele cilindrice , au diametrul mai mare decat diametrul posturilor de lucru ( rotativ si
cel de translatie) de pe care si pe care se pun si se depun platourile cu torturi aproape finalizate, criteriu
respectat pentru a putea face posibil procesul de preluare si depunere.
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3.2.Efectorul pentru glazurare.

n TIWA EXTINSA (Fluxul de crema trece)

. TIJA RETRASA (Fluxul de crema nu trece)

Figura 4. Efector de glazurare.

Intreaga actionare a acestui efector se face prin intermediul a céte doi cilindri pneumatici. Tija
fiecarui cilindru, este legata de butoiasul interior prin intermediul unei articulatii cu rulment. Pozitia de
Trecere Flux este datd de momentul in care pistonul are tija extinsa. Odata cu retragerea tijei, butoiasul
interior se roteste si astfel orificiile ce creazd canalele de trece a fluxului de crema, devin nealiniate.

4.Logica de functionare a programarii si simularii celulei.

e Pe un conveior longitudinal cu banda intra in celula blaturi de tort de forma rotunda ce au fost
taiate in prealabil la o dimensiune prestabilita;

Fig. 5. Intrarea blaturilor de tort in celula.
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Inainte de incepe sa preia blaturile fiecare robot preia de pe un post de stocare cte un platou pe
care il depune pe un post de lucru rotativ. Aceasta operatie este validata de un senzor capacitiv
situat sub postul de lucru, ce face detectia marginii platoului, la momentul asezarii acestuia de
catre robot.

Fig. 6. Preluare platouri.

Odata efectuata operatia de preluare si depunere a platoului robotul incepe sa preia cate un blat de
pe conveiorul mai sus mentionat.In functie de robotul care se afla in pozitie de preluare,
controllerul transmite un semnal celuilalt robot ca trebuie sa astepte ca primul robot sa se
inderparteze din zona, chiar daca senzorul capacitiv deja a facut detectia unui nou blat.

Q

Fig. 7. Preluare succesiva de blaturi.

Dupa depunerea fiecarui blat pe posturile de lucru ceilalti doi roboti, echipati cu efectori pentru
glazurare, dispun straturi de crema pe suprafata blaturilor;
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Fig. 8. Preluare succesiva de blaturi.

Sistemul numara cate blaturi se depun ( 3 fiind numarul necesar); acest lucru se face la fiecare
depunere prin transmiterea unui semnal de catre senzorul de masurare a distantei de la emitatorul
acestuia pana la suprafata de sus a blaturilor, care este setat in asa fel incat sa calculeze ca fiind
distanta corecta, distanta de la emitator pana la suprafata superioara a tortului gata finalizat dupa
ce se depune stratul de glazura.

Inainte de dispunerea cremei , prin intermediul unui sistem de stropire integrat in acelasi
subsistem cu posturile de lucru rotative, se stropesc blaturile cu un sirop dulce;

Dupa depunera ultimului blat (al3lea) robotii pentru decorare efectueazd operatia de glazurare
atat pe partea superioara cat si pe lateralele tortului;

&

Fig. 9. Glazurare finala.

Dupa finalizarea acestei operatii, robotii pentru preluare se pozitioneaza cu efectorul pentru
preluarea tortului finalizat in dreptul posturilor de lucru rotative;

Dupa pozitionare robotul se ridica treptat, astfel platourile cu tortul gata facut raman pozitionate
pe ghearele efectorului de preluare;
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Fig. 10. Preluare tort asamblat.

Dupa preluare , robotul se pozitioneazad deasupra posturilor de transfer de pe capetele
conveioarelor de iesire din sistem;

Odata depuse pe posturile de transfer, acestea efectueaza o miscare de translatie pe verticala pana
cand platourile intrd in contact cu bandd transportoare a conveiorului, unde incepe sa fie
transportata catre iesirea din celula;

A

Fig. 11. Depunere tort asamblat pe conveiorul de iesire

Dupa depunere, robotii se pozitioneaza din nou pentru preluarea unui alt platou suport pe care il
vor depune pe fiecare din posturile de lucru rotative aferente fiecarui robot;

Inainte de a iesi din celula torturile mai sunt supuse unui proces de efectuare a unor elemente
decorative pe suprafata acestora; acest lucru este validat prin transmiterea unui semnal de catre
senzorul capacitive pozitionat in acea zona la detectia tortului.

Fig. 12. Glazurare ornamental finala a tortului .
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5. Concluzii

In elaborarea acestei lucrari au fost sustrase diverse informatii din cadrul lucrarilor de cercetare
elaborate pe parcursul celor trei semestre, ca nota personala putand fi mentionat faptul ca acest proiect
este o continuare a proiectului elaborat pentru lucrarea de licenta.

In continuare in finalizarea proiectului urmeaza sa fie definite totalitatea semnalelor prin definirea
unor senzori virtuali, ca mai apoi sa se descrie in detaliu fiecare etapa, mai exact modul in care au fost
declarate toate pozitiile, fie ele principale, fie pozititii intermediare ce vin in ajutorul pozitionarilor
corecte ale robotilor.
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