Simularea si analiza cinematica a unei aplicatii robotizate de gestionare a
intrarilor si iesirilor dintr-un AS-RS

NASTASE Robert-Paul

Facultatea de Inginerie Industriala si Robotica, Specializarea Robotica, Anul de studii 3, e-mail:
chessroby@yahoo.com

Conducitor stiintific: S.1. dr. Ing. Andrei Mario IVAN

REZUMAT: Subiectul din prezentarea de astazi il reprezinta simularea si analiza cinematica
a unei aplicatii robotizate de gestionare a intrarilor si iesirilor dintr-un AS-RS. Simularea va
fi realizata in programul ABB RobotStudio si totodata se vor prezenta pasii parcursi spre
indeplinirea acestuia. In prima parte a prezentarii vom insusi astfel notiuni introductorii legate
de operatia de asamblare si manipulare cat si 0 scurta prezentare a programului utilizat. In
cea de-a doua parte vom trece la insusirea elementelor de programare utilizate in simulare cat
si la eventuale directii de lucru in viitorul apropiat. Aplicatia data, astfel, reprezinta o cale
deschisa la viitoare imbunatatiri.

1. Introducere

Scopul lucrarii este acela de a realiza o simulare a unei aplicatii de manipulare si asamblare a unor
semifabricate folosind programul ABB RobotStudio. Asadar functia logica a aplicatiei este acea de a
asambla obiectele in mediul industrial si tot odata amplasarea acestora pe conveioare, acestea la randul lor
avand scopul de a transfera obiectul asamblat catre un sistem automat de stocare. Automatizarea acestui
sistem ar permite cresterea randamentului intr-o firma si totodata o economie ridicata a costurilor. Operatia
de manipulare poate fi impartitd in: mecanizata, automatizata, semiautomatizata si informatizata. In aplicatia
data dispunem de o manipulare automatizata ce se poate realiza prin intermediul unor echipamente precum
Roboti Industriali. Automatizarea procesului de pick and place cu roboti grabeste procesul de ridicare a
pieselor si de plasare a acestora in locatii noi, crescand rata de productie. Cu o varietate mare de efectori
disponibili, robotii de pick and place pot fi personalizati pentru a se potrivi cerintelor specifice de productie.
Mutarea produselor mari, mici, grele sau greu de manipulat poate fi o sarcind usoard de automatizat in linia
din fabrica. Consistenta este, de asemenea, un beneficiu al utilizarii unui sistem de pick and place. Robotii
pot fi programati si echipati cu usurinta pentru a deservi in cadrul mai multor aplicatii, daca este necesar.
Vom utiliza ABB RobotStudio datorita flexibilitatii acestuia, programul in sine fiind conceput pentru o
foarte mare varietate de aplicatii cat si compozitia librarie fiind foarte vasta.

2. Robotul industrial si programul de simulare utilizat
Pentru aceasta aplicatie am utilizat robotul ABB IRB 120, Catia V5, robot industrial cu 6 axe de

tip brat articulat. Programul ABB RobotStudio, ne permite utilizarea unei vaste biblioteci si astfel cu
ajutorul unui controller virtual vom putea realiza simularea unei celule robotizate.
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Fig. 1. Site ABB — descarcare program simulare Fig. 2. Robotul ABB IRB 120

Specificatii tehnice:
Sarcina portanta maxima: 0.3 kg
Raza maxima atinsa: 580 mm
Numar axe comandate numeric: 6
Repetabilitate: £0,01
Tabelul 1. Specificatii cuple robot

Axa Domeniu Viteza Maxima
1 | +165°1a-165° 250°/s
2 | +110°1a-110° 250°/s
3 +70° la -110° 250°/s
4 | +160° la -160° 320°s
5 | +120°1a -120° 320°s
6 | +400° la -400° 420°/s

3. Aplicatia de manipulare

Primul pas va fi realizarea unei celule robotizate cu ajutorul careia vom realiza simularea aplicatiei
date. Celula data este formata dintr-un CNC si 2 roboti, fiecare avand conveioare pentru transportul
ansamblurilor/semifabricatelor.
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Fig. 3. Celula robotizata

Fig. 4. Piesele ce urmeaza a fi asamblate/manipulate

Dupa realizarea celulei si a pieselor de prelucrat urmeaza implementarea acesteia in programul propriu zis.

&

Fig. 5. Celula introdusa in program
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Odata cu acest pas urmeaza realizarea programarii si astfel vom avea nevoie sa introducem mai multe puncte
utilizate atat la preluare cat si la amplasare. Punctele vor fi de forma urmatoare: 2 pentru pick 1 (piesa initiala), 2
pentru mijloc deoarece vom avea 5 preluari 1 singur punct de mijloc nu va fi suficient, 1 pentru home, 2 pentru
place si 2 pentru pick 2 (piesa ce se asambleaza peste piesa 1). Programul va arata asa:

ji Cerc®

I+ | ] Station Elements
4 ] IRB_120_3kg_0.58m_1
4 44 T_ROB1
I+ [{g] Tooldata
4 |13 Workobjects & Targets
4 1. wobj0
A L: wobj0_of
@ Home
() Middle1
(%) Middle2
(%) MPick1
(*) MPick2
@ MPlace
(%) Pick1
(%) Pick2
(%) Place

Fig. 6. Punctele utilizate in program

In cea de-a 2 parte a simularii urmeaza atribuirea miscarilor robotului asupra punctelor create si anume:

4 | 1 Paths & Procedures
4~ Path_20
=+ Movel Home
=+ Movel Middlel
=+ Moved MPickl
=+ Movel Pickl
=+ Movel MPickl
=+ Movel Middlel
=+ Moved MPlace
=+ Movel Place
=+ Movel MPlace
=+ Movel Middle2
=4 MoveJ MPick2
=+ Movel Pick2
=+ Movel MPick2
=+ Movel Middlel
=+ Movel Home

Fig. 7. Punctele utilizate in program
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Un ultim pas spre realizarea simularii va fi astfel declararea ,,variabilelor” cat si introducerea de senzori. Variabilele
in aplicatia data vor fi obiectele preluate si acestea date vor fi de forma: ,,CollisionSensor”- detecteaza coliziunea,
setat la o toleranta de 10 mm; ,,Attacher”- ataseaza un obiect, atribuit atat obiectului 1 cat si 2; ,,Detacher” —
detaseaza un obiect, atribuit atat obicetului 1 cat si 2;

[ di;ﬁﬁ.ase:’s Design Properties and Bindings Signals and Connections

Child components Add component  Edit parent

Smart Components 2
CollisionSensor
", Detects collision between objects
CollisionSensor_2
M, Detects collision between objects

% Attacher
2 Attaches an object

Detacher

Detaches an attached object

Positioner

Sets the position and orientation of an ...

Attacher_2

Attaches an object

Detacher_2

Detaches an attached object

Positioner_2

Sets the position and orientation of an ... w

Saved States

| MName Date

Save Current State  Restore Selected State  Details Delete

Assets

| AssetName Qriginal Source

Add Asset Update All Assets View Save Delete

Fig. 8. Declararea ,,variabilelor”
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10 Signeis Bl

Fig. 9. Schema logica

Ultimul pas de care este important sa nu uitam este introducerea unei variabile de reset ce realizeaza
repetabilitatea programului:
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1O Signals

Name

Add |/O Signals

Expose Child Signal ~ Edit Delete

/O C:

Signal Type

Digitalinput

Source Object

Source Signal

Target Object

Target Signal or Property

Execute
Positioner Executed Positioner_2 Execute
CollisionSensor SensorQut Attacher Execute
Attacher Executed Detacher Execute
Detacher Executed CollisionSensor_2 Active
CollisionSensor_2 SensorQut Attacher_2 Execute
Attacher_2 Executed Detacher_2 Execute

Fig. 10. Introducerea variabilei de reset

Pentru simulare va trebui sa intram in bara rapid la sectiunea Synchronize de unde vom bifa urmatoarele:

‘g Cerc

Synchronize to RAPID

P Design :]
170 Signals

Add /O Signals

YO Connections

Source Object

Positioner

CollisionSensor
Aftacher

Detacher

CollisionSensor_2
Attacher_2

Add /O Connection|

Name
4 ] IRB_120_3kg_0.58m_1
4 &z T_ROB1
A ﬁ Paths & Targets
b g Path_20
4 ToolData
\? Servo
WorkObject

Synchronize

AU/ KK ER”

Module

Local

=

Storage class

|CalibData ~ |

]

|PERS ~

Inline

Fig. 11. Meniul Synchronize

Suntem gata sa apasam butonul de start:
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Fig. 12. Programul in urma simularii

Din nefericire simularea data este una imperfecta, eroarea insa neputand fi identificata in timp util.

4. Concluzii

Desi simularea nu a iesit cum era in plan, aceasta in viitorul apropiat se va putea implementa la un
nivel mai complex ca, cel al unei lucrari de licenta. Viitoare directii de Iucru ar fi: simularea
conveioarelor, a robotilor si nu in cele din urma al sistemului AS-RS.
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