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REZUMAT: Operatie de paletizare-depaletizare bidoane de 20! realizdnduse procedural pe doua
conveioare de intrare respective iesire si un conveior de alimentare a celulei cu bidoane de 20I.Lucrarea prezintd o
abordare original privid programarea si simularea off-line a celuelor dedicate ecestui tip de operatii. in prima partea
lucrarii este analizat stadiului actual al dezvoltarii in domeniu cat si sinteza asitata 3D parametrizata si configurarea
completd CAD a aplicatiei robotizate in mediul de lucru Siemens Tecnomatix Process Simulate . in a doud parte a
lucrarii se prezinta un studiu de caz privind simularea unui proces de paletizare-depaletizare bidoane 201, fiind
prezentate particularitatile privind controlul pe baza schimbului de semnale din mediul tehnologic..

CUVINTE CHEIE: paletizare, bidoane apa,automatizare,flowchart,senzori industriali
1. Introducere

Au fost realizate analizele comparative a celulelor de fabricatie robotizate pentru operatii de
manipulare ,analiza comparativa a variantelor constructive similar de R.I. cat si anliza comparative a
mediilor de lucru in care a fost realizatd programarea-simularea off-line a celulei robotizate. Totodata a
fost prezentata fundamentarea temei de proiect,vederile 2D ale celulei realizate in
SolidWorks,prezentarea componentelor celulei robotizate de paletizare ,prezentarea tabelului cu
specificatii tehnice ale robotului industrial.In continuare este prezentatd sinteza asistata 3D a efectorului
si echiparii tehnologice complete a R.I. integrat in aplicatia de paletizare.

Cu ajutorul soft-ului de simulare ProcessSimulate am ealizat prezentarea sintezei CAD 3D a
celulei urmand dupa aceea amplasarea senzorilor si reprezentarea pozitiilor robotului in celuld cat si
reprezentarea schemei logice a aplicatiei(Flowchart).
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2. Stadiul actual

Prezentarea sintezei CAD 3D in mediul de lucru Process Simulate

Realizare structurii cinematice a robotului industrial ABB IRB 7600.
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Fig.1.Meniul de lucru Kinematic Editor

Realizare structurii cinematice a motorului pneumatic liniar.
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Fig.2.Meniul de lucru Kinematic Editor
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Realizare structurii cinematice a sistemului de dispersare a bidoanelor cu cele 4 ppozitii
incrementale.
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Fig.3.Meniul de lucru Kinematic Editor

Realizare structurii cinematice a separtoarelor actionate pneumatic
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Fig.4.Meniul de lucru Kinematic Editor
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Sincronizare ordinii operatiilor in celuala robotizatd a bidoanelor de 201, a sistemulul de
dispersare a bidoanelor si respectiv a separatoarelor actionate hidraulic.
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Fig.5.Interfata sincronizare operatii

Definirea si realizarea traiectoriei robotului industrial intr-un ciclu de lucru
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Fig.6.Interfata definire traiectorie robot industrial
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Amplasarea senzorilor cat si reprezentarea pozitiilor de lucru a robotului industrial in celula
robotizata

Sl-actionare paleta oprire rastel
S2-actionare motoare pneumatice
fixare rastel
$3-incrementare pozitii:
-bidon1-pos diverte 0
-bidon2-pos diverte 1
-bidon3-pos diverte 2
-bidon4-pos diverte 3
S4-count 32 bidoane->actionare
paleta rastel ->pos0 palete distantare
S5-count 16 bidoane->paletizare
robot
S6-count 16 bidoane(cate 4):
->actionare paleta distantare 1
->actionare paleta distantare 2
->actionare paleta distantare 3
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Fig.6.Maparea senzorilor si a pozitiilor R.I.
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Reprezentarea shemei logice a aplicatiei robotizate de paletizare(Flowchart)
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Fig.7.Schema logica a aplicatiei(Flowchart)
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Id Tip Senzor Tip Semnal Output Semnal Descriere Senzor
Senzor
S1 Senzor Inductiv Digital Da/Nu Paleta oprire rastel
S2 Senzor Inductiv Digital Da/Nu Motor pneumatic
fixare rastel
S3 Senzor Capacitiv Digital Da/Nu Actionare pozitii
diverter
S4 Senzor Capacitiv Digital Da/Nu Numarare bidaone
pentru un ciclu de
lucru
S5 Senzor Capacitiv Digital Da/Nu Paletizare aplicatie
S6 Senzor Capacitiv Digital Da/Nu Actionare palete
de distantare

6. Concluzii

Fig.7.Tabelul de componeta al senzorilor din aplicatie

Toate obiectivele au fost atinse dupa cum uremeaza realizarea cinematicii tuturor componentelor
mobile ale sistemului inclusiv a robotului industrial ABB IRB 7600, realizarea diagramei logice de
functionare a celulei cat si reprezentarea mapata a senzorilor si a pozitiilor de lucru ale robotului.
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ROBOTIC CELL FOR PALLETIZIND-UNPALLETIZING 20L. WATER
BOTTLES USING WORKING ENVIROMENT PROCESS SIMULATE

SUMMARY: The palletizing-unpalletizing 201 bottles operation is realized procedural on two entry and
exit conveyors and respectively a feeding conveyor for 201 water bottles . The present paper presents an original
approach to programming and off-line simulation of dedicated cell types. In the first part is analyzed the current
state of development in the field as well as 3D parameterized synthesis and the complete CAD configuration of the
robotic application in the Siemens Tecnomatix Process Simulate work environment. In the second part of the work
is presented a case study on the simulation of palletizing-unpalletizing process, and the particularities regarding the
control on the exchange of signals from the technological environment.

KEY WORDS: palletizing,water bottles,automation,flowchart,industrial sensors
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