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ROBOTDETIP PORTALDUBLU CU 4 AXE COMANDATE NUMERIC
OLARU Mircea Vlad!
Conducator stiintific: Dr.Ing. Mihai Stanciu

REZUMAT: 1n cadrul acestei lucriri se urmireste proiectarea unui robot de tip portal dublu, tip
consold, dedicat operatilor de prelucrare a lemnului. Printre scopurile urmirite este obtinerea unui
prototip, suficient de usor pentru a fi portabil si usor de folosit.

CUVINTE CHEIE: Robot, Portal, Portabil, Lemn

1 INTRODUCERE

Lucrarea de fata isi propune sa trateze
subiectul proiectarii unui robot de tip portal
dublu.

Acest robot va fi capabil sa prelucreze
lemnul folosit in constructii, in vederea realizarii
imbinarilor specifice intre diferite elemente de
rezistenta din lemn.

In momentul de fati, realizarea
imbinarilor se face manual, adica dupa sabloane.
Dezavantajul acestei metode este ca existd un
numar foarte mare de sabloane, iar costul acestor
sabloane este foarte mare, deoarece mediul in
care sunt folosite este unul advers depozitarii
optime a unor repere metalice(aschii, umezeala,
etc).

Subiectul initial al lucrarii era proiectarea
unui robot de tip portal dublu, cu 4 axe comandate
numeric, dedicat operatilor de manipulare,
sudare.

Schimbarea subiectului s-a produs
deoarece se doreste si creearea uneinoi aplicatii,
care are si scopuri practice.

2 STADIUL ACTUAL

In momentul de fata, din totalul celor 4
axe comandate numeric, s-a realizat doar prima
axa.

Aceasta primd axa are rolul de a testa
diferite concepte si a experimenta in vederea

1 Specializarea Robotica

determinarii momentelor si
actioneaza in timpul functionarii.

fortelor care

2.1 Structura electromecanica

R1

Figure 1

Robotul va avea 4 axe comandate
numeric.

AxeleT1, T2, T3 sunt toate de translatie
si executd o miscare inplanurile X, Y si Z, iar cea
de-a 4-a axa va avea o miscare de rotatie, in
vederea orientarii efectorului.
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Axa X

Figure 2

Modelul 3D a fost realizat folosind
programele de CAD CATIA si Solidworks.

Cursa totala a axei este de 320 mm.
Aceastaa fostrealizata cu scopul de adetermina
experimental fortele simomentele ce actioneaza
asupra ansamblului in timpul diferitelor
operatiuni de prelucrare a lemnului. Tn viitor se
va optimiza deisgnul in vederea reducerii
costurilor fabricatiei si in vederea scaderii
greutatii intregului ansamblu.

In figura 3 este ilustrata schema

structurala a acestei axe.

1:Motor pas cu pas cu rezolutia pasului
de 1.8°.

2.Cuplaj elastic MCOC20.

3. lLagar de frecare cu rostogolire cu
rulmenti radial-axiali montati in O(B6001).

4. Surub de miscare cu profil trapezoidal
MTSBR16.

5.Piulita asociatd Surubului MTSNR16.

6. Lagar cu frecare de rostogolire cu
rulmenti radiali cu bile tip B7201.

7. Ghidaje cu bucse cu bile $20

In figura 4 este ilustrat cuplajul elastic.
Acestaare rolul de acompensa pentru erorile de
pozitionare intre axa motorului si axa surubului.

n cazul de fata, diametrele gdurilor pentru surub
si motor sunt ambele de 8 mm.

In figura 5 este ilustrata piulita asociata
surubului cu profil trapezoidal. S-a optat pentru
aceasta variantd deoarece era necesara
solidarizarea piulitei cu o piesa de tip
“portpiulita” care la randul ei era fixata pe
platoul sanieimobile. Un alt motiv pentru care s-
a ales aceasta varianta este nevoia de gabarit

redus.

in figura 6 este ilustratd bucsa cu bile.
Sania este fixata pe 4 astfel de componente in
vedereapreluariimomentelor dupa toate cele 3
axe.

O parte din piese aufostrealizate unicat.
Acestea sunt placile de capat, reperul tip
“portpiulita” si casetelelagarelor(figura 7,8 si 9)
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Figure 3

Figure 4

Figure 6

Figure 5
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Figure 7

Figure 8

Pentru rigidizarea intregului ansamblu s-au
folosit profile de aluminiu extrudat tip HFSQN
1570.

Varianta de lagaruire a surubului este de tip
capat incastrat-reazem simplu. S-a optat pentru
aceastda metoda pentru a preintimpina orice
deformatie datorata dilatarii termice a surubului
care ar fi putut duce la flambajul nedorit al
acestuia.

2.2 Modulul de comanda

Sursa

Pentru partea de comanda s-a ales un modul
care ofera posibilitatea comandarii a 4 motoare
pas cu pas.

xn

Comandase face in “bucld deschisa” neexistand
componente care sa ofere feedback pozitional
sau de viteza. Singurele elemente de feedback
sunt comutatoarele de capatde cursa, folosite la

Figure 9

gasirea pozitie “0” a axei si la stabilirea “home-
ului”.

Controlul de precizie se face prin controlarea
numarului de pasi executati.

Interfataintre Pc si modulul de comandase face
utilizadnd un adaptor USB-LPT specializat, care
poate stocain memoriainternalinii de comanda.
Acest lucru este necesar deoarece dacd executia
codului s-ar face linie cu linie direct prin portul
USB si ar aparea o eroare in conexiune, codul s-
ar reseta si ar apadrea erori in pozitionare sau
chiar ar duce la oprirea totala a axei.

Modulul de comanda mai ofera posibilitatea
comandarii a2 sisteme optionale prin comenzile
spindle si cooling din cod G(M3, M5, M7 si M9).

Acest lucru permite adaugarea unui efector de
tip gripper care este actionat prin comenzi
simple oprit-deschis sau deschis-inchis.

2.3 Software-ul de comanda

Interpretarea codului G este realizatda de
software-ul MACH3. Versiunea folosita este cea
care nu necesitalicentd platita. Aceasta versiune
suporta pana la 250 de linii de cod G standard.

De asemenea, poate comanda 4 axe si ofera
optiunea, prin codurile M3, M5, M7 si M9, sa
controleze efectori.

Programul este capabil de interpolari liniare si
interpolaricirculare. Interfata ofera posibilitatea
de afisare a rutei virtuale a efectorului si
urmarirea pozitiei efectorului in timp real.

Prin modulul de comanda manuala, axele pot fi
deplasateintimpreal, fara anecesitaincarcarea
linilor de cod.

Avem posibilitatea sa lucram in coordonate
absolute sau relative, sa schimbam “0-ul”. Se
poate atasasi teach pendant, de tipulrotita CNC.
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3 MULTUMIRI

As dori sa 1i multumesc domnului
profesor Mihai Stanciu, care mi-a oferit
cunostintele sale si care a dedicat o cantitate
importanta de resurse pentru finalizarea acestui
proiect.Fara dinsul, nu cred ca as fi reusit sa
proiectez o axa si mai ales sa o realizezlanivelul
la care a fost realizata.



