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ABSTRACT:

This paper aims to investigate an application for deburring parts obtained by casting
from the automotive industry (engine block for truck). The deburring process is performed with
the help of self-tapping tools located in the effector magazine to be fixed one by one on an
articulated arm type robot. In the application there is another robot that supplies a perirobotic
system with 2 workstations on which the parts to be deburred are fixed.

e Introducere

In cazul proceselor tehnologice de prelucrare prin aschiere, robotii industriali sunt folositi, in
special, pentru automatizarea operatiei de alimentare cu piese a masinilor-unelte, dar se pot utiliza si
pentru alimentarea automatd cu scule si dispozitive sau pentru spalarea si curatirea automatd a

pieselor si dispozitivelor.

In aplicatiile industriale robotii pot manipula scule - caz in care ei fac parte din subsistemul de
lucru sau obiecte de lucru - caz n care ei fac parte din subsistemul de manipulare.

Aplicatiile in care robotul manipuleazd o sculd activd intr-un proces tehnologic au ca si
caracteristica faptul ca obiectul de lucru este instalat intr-un dispozitiv de lucru, de obicei fix.

Operatia tehnologica de prelucrare cu scula purtatd de robot are trei faze: apropierea sculei, faza
de prelucrare propriu-zisa si indepartarea sculei.

In timpul operatiilor robotizate de prelucrare cu scule purtate se necesitd reglarea / ascutirea /
curdtirea periodica a sculelor. In acest scop, in componenta sistemului de fabricatie robotizat se vor
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prevede posturi de lucru automate care permit executarea operatiilor amintite, cuprinse in
ciclogramele de lucru ale sistemului si in programele de comanda aferente.

Aplicatiile In care robotul manipuleaza scule necesitd informatii senzoriale legate de prezenta /
absenta / situarea obiectului de lucru, forma sa geometrica reala.

Debavurarea reprezintd procesul de indepartare a bavurilor de pe piesele matritate, turnate,
laminate prin stantare, polizare, tdiere cu disc. In metalurgie, dupd operatia de turnare in forme,
suprafetele pieselor sunt acoperite de bavuri.

In momentul in care am ales ca si tema fundamentala o aplicatie de debavurare, am inceput
cautarea mai multor aplicatii similare. In majoritatea aplicatiilor de debavurare, robotii sunt echipati
cu un efector de tip griper realizand operatia de manipulare a pieselor semifabricat si finite.
Debavurarea propriu-zisa se realizeaza pe posturi de lucru echipate cu freze de diferite tipuri, manson
de slefuit, polizoare, iar piesele in aceste cazuri sunt de dimensiuni mici.

In aplicatia aleasa, piesele ce sunt debavurate sunt de dimensiuni mari, robotul este echipat
cu mai multi efectori de tip scula cu antrenare proprie, iar piesa este fixata pe un sistem de prindere cu
2 posturi de lucru ceea ce difera de restul aplicatiilor similare analizate. O problema in acest caz a
reprezentat-o si manipularea pieselor de pe banda transportoare pana la sistemul perirobotic, dar s-a
implementat o solutie cu un griper conceput special pentru piesa din aplicatie(blocul motor) utilizand
motoare pneumatice liniare, tanchete si rigle de ghidare pentru realizarea miscarii de translatie a
bacurilor griparului. Altfel spus, scopul acestei lucrari a fost sa se gaseasca o solutie pentru realizarea
procesului de debavurare a pieselor obtinute prin turnare de dimensiuni mari.

e Stadiul actual
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Figure 1-Vedere 3D a celulei

Modul de functionare al aplicatiei :

Blocul motor este centrat pe o paleta si intra in celula pana ajunge in pozitia in care
paleta este oprita pe postul de centrare de pe conveior. Robotul 1 echipat cu un griper
special conceput pentru preluarea blocului , preia blocul motor de pe conveior si il fixeaza pe
unul din posturile de lucru ale sistemului perirobotic unde sistemul de prindere este
automatizat. Sistemul perirobotic se rotete cu 180°, iar piesa deja prelucrata ajunge in locul
piesei intrate in celula. Robotul 2 va realiza operatia de debavurare cu ajutorul celor 4
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efectori din magazia de efectori. Dupa terminarea operatiei de debavurare, piesa debavurata
va fi manipulata de catre robotul 1 si va fi asezata pe paleta de pe postul de centrare , iar
apoi va iesi din celula.

Maparea cu senzori si semnale a celulei:

Categorii de senzori si sisteme senzoriale integrate in cadrul aplicafiei. Localizarea senzorilor
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Legenda:

1-senzor bariera
2-senzor de proximitate
3-senzor bariera
4-senzor de proximitate
S-senzor de proximitate
6-3 senzori de proximitate
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Figura 2-Localizarea senzorilor din celula si legenda acestora

Senzori de tip bariera SICK
-rolul acestora este de a memora intrarile si iesirile din celula a pieselor;
-se monteaza in pereche de tip emitator-receptor la intrarea si la iesirea din celula pe gardul de
protectie;
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Figura 3-Senzorii de tip bariera
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Senzorii de proximitate din magazia de efectori

-sunt folositi pentru a detecta pezenta sau absenta efectorilor in magazia de efectori;
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Figura 4-Senzorii de proximitate din magazia de efectori
Maparea de semnale (definirea operatiilor cu ajutorul semnalelor)
Se vor defini semnale necesare controlerului(PLC)
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Figura 5-Definire semnale controler(PLC)
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Semnalele necesare de declarat pentru functionarea conveiorului sunt urmatoarele:
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Figura 6-Semnale conveior

Se vor crea semnale inclusiv si pentru efectorii din magazia de scule, dar si pentru clampii de pe
sistemul perirobotic
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Figura 7-Semnale efectori si clampi de prindere piesa
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Pentru pornirea sau oprirea functionarii celulei se vor crea semnalele de start si stop
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Figura 8-Semnale de oprire si de pornire a functionarii celulei

In urma definirii tututor semnalelor, se vor realiza operatiile necesare functionarii celulei cu
ajutorul semnalelor(simularea celulei):
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Figura 9-Linia de operatii creata cu ajutorul semnalelor
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Diagrama bloc de functionare a celulei(schema de functionare a

celulei)
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Figura 10-Diagrama bloc de functionare a celulei

3. Concluzii

In lucrarea de fatd elementele de noutate si originalitate sunt: diagrama bloc de
functionare a celulei, definirea si maparea semnalelor, dar si pozitionarea senzorilor in
celuld cat si simularea celulei.
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