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1. Introducere

Fig. 1. Vedere de sus celulă

The robotic cell integrates a Kawasaki robot RS020n. The robot uses two grippers from Shunk, a 
CNC from HASS, and a special circular conveyor.

Modul de funcţionare:

Reperele circulare (15) sunt poziţionate de catre operatorul uman pe conveiorul circular (12), 
Robotul preia piesa de pe conveior si o deplasează până la universalul maşinii (3). După ce piesa este 
prelucrată pe o parte robotul se ajuta de sistemul de orientare (5) ca sa prindă piesa din direcţia opusă, 



apoi robotul preia o poziţie prin care piesa din efector să se poată centra gravitaţional, şi o introduce 
inapoi in universalul masinii CNC. La finalul operaţiei robotul depune piesa înapoi pe conveior. 
Operatorul uman v-a prelua piesle prelucrate de pe conveior cand ajung in partea uşor accesibilă din afara 
celulei.

Comanda procesului este asigurata de către controlarele Kawasaki (9).
Aerul comprimat necesar in celulă este asigurat de catre compresorul Kaeser (8).
Pentru a asigura siguranţa celor care lucrează in apropierea celulei, acesta a fost inconjurată cu 

garduri (13) şi poarta de acces (10) Troax , iar un buton de urgenţă (11) amplasat langă conveior unde 
operatorul uman încarca piesele semifabricat, şi preia piesele prelucrate. 

Deschiderea şi inchiderea usii maşinii CNC se face cu ajutorul unui piston pneumatic (4).
Robotul se afla pe un suport de supraînalţare la un unghi de 45 de grade (6), pentru a avea 

accesibiltate crescută in sapaţiul de lucru al maşinii CNC.
Pentru dirijarea traseelor electrice se folosesc canal cabluri (7).
Şpanul este colectat in containerul pe roţi (14) care poate fi accesat cu uşurinţă din exteriorul 

celulei.
Pentru automatizarea celulei robotizate am introdus un conveior in loc de masa de lucru 

RobotLoader, deorece operatorul uman ar fi fost nevoit sa intre in celula pentru a prelua piesele prelucrate 
si a depune piesele semifabricat, iar procesul s-ar fi oprit in acest timp, conducând la o pierdere de 
productibilitate.

2. Stadiul actual

Fundamentarea temei de proiect

Fig. 2. Vederea frontală a celulei



Prototipul virtual al celulei a fost realizat in NX 12.0 pregatit pentru a fi important in Process Simulate

Fig. 3. Prototip virtual

3. Prezentarea sintezei CAD 3D în mediul de lucru Process Simulate

Importarea componentelor:

Din bara de la modeling din Process Simulate primul pas reprezintă definirea componentelor care 
urmează a fi importate in program. Componentele se definesc fie ca robot, gripper sau device, in cazul 
aplicației mele. Importarea are loc dupa ce definirea componenteleor a fost facuta. Componetele se pot 
muta cu ajutorul toolbarului prezentat mai jos.

Fig. 4. Importarea componentelor



Fig. 5. Toolbar-ul folosit pentru a modifica poziția componentelor

Fig. 6. Importarea și cinematizarea completa a celulei robotizate

Cinematica robotului:

Fig. 7. Cinematica robotului



Fig. 14. Cinematica centrului de prelucrare HAAS

Se observa ca s-au folosit din nou legaturile de la “Joint Dependency” pentru a unii cele 3 bacuri intr o 
singura cupla.

Cinematica conveiorului cu palete:

Rotația paletelor in jurul conveiorului se va face ulterior cu opreații de “Object Flow”, data fiind 
complexitatea miscarii paletelor. Se pot observa in biblioteca de poziții inregistrate, numarul mare de 
poziții datorita faptului ca este necesară o poziție pentru fiecare indexare certicală a paletelor. Fiecare 
paleta are cinematica ei identică cu cea prezentată aici.

Fig. 15. Cinematica conveiorului cu paelete.



4. Maparea întregii aplicații cu elemente senzoriale

Fig. 17. Vedere de sus mapare senzori.

Senzorii atașati conveiorului sunt explicate mai jos, in sectiune prezentata in detaliu.

Fig. 18. Detaliu senzori conveior



In detaiul de mai sus, 2 seznori atașați structurii conveiorului au scopul de a opri paleta exact pe 
postul de liftare. Deasemenea exista 11 senzori de prezenta pentru fiecare poziție de indexarea pe 
posturile de liftare. Pe fiecare paleta se afla cate un sensor inductive pentru a identifica prezenta pieselor 
pe paleta. O lista mai in amanunt cu toti senzori, sunt prezentati mai jos:

Fig. 19. Detalii despre senzorii integrati in aplicațiie



6. Concluzii

În prezent s-au realizat pașii pentru pregatirea intregii aplicații pentru simularea cu semnale 
(In line Simulation), aceștia includ:

-Cinematica întregii celule (Robot, efector, CNC, conveior..).
-Pozițile aferente fiecăarui mechanism (închis / deschis).
-Schema logica a întregii aplicații.
-Maparea întregii aplicatii cu elemente sezoriale.
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