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REZUMAT: Lucrarea realizatd constd in prezentarea modului Tn care s-a realizat aplicatia software
pentru controlul si comanda robotului de tip scara Jel pentru ordonare unor dvd-uri utilizand codurile
QR prezente pe acestea. Lucrarea a presupus realizarea aplicatiei software cat si testele realizate in
laborator pe robotul de tip scara pentru testarea functionarii lui corecte.
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1 INTRODUCERE

Robotii se pot utiliza in cele mai variate domenii
de activitate unde manipularea diverselor piese si
produse nu poate fi realizata manual sau nu poate fi
asigurata in conditii de eficienta si siguranta
corespunzatoare. Manipularea robotizata rezolva de
cele mai multe ori acest tip de probleme atat in
industria alimentara, farmaceutica cat si in cea a
maselor plastice, a materialelor de constructie sau in
aplicatii de logistica.

Robotii SCARA sunt o particularizare a unui
robot articulat, in sensul cd ei actioneazd prin
articulatii dar numai intr-un plan orizontal. Numele
SCARA vine de la acronimul pentru: Selective
Compliance Assembly Robot Arm.

Lucrarea a avut ca obiectiv crearea unei aplicatii
care sa utilizeze componetele disponibile fara costuri
suplimentare si fara schimbarea controlerului,
comanda realizandu-se prin comanda  serial
disponibila pentru controlul robotului.

2 STADIUL ACTUAL

Tn stadiul actul, principalii producatori de roboti
industriali ofera pachete software dedicate pe
modelul robotului si pe aplicatia pe care o realizeaza.
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Aceste pachete software includ si partea de
simulare pentru o programare corecta.

O alta metodd de programare a robotilor
industiali este direct prin comunicarea serial de la un
PC.

3 ECHIPAMENTE SI PROGRAME
UTILIZATE

3.1 Echipamente pentru comanda si controlul
robotului din laborator

Echipamentele folosite nu sunt dedicate acestei
aplicatii, ele au fost adaptate pentru a corespunde
nevoilor testarii aplicatiei software.

In urmatoarea figura este prezentatd o imagine
de ansamblu a aplicatiei si principalele echipamente
folosite.
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ig. 1. Vedere de ansamblu
3.1.1 Robotul Scara Jel

Robotul Scara Jel SHR3158-300-PM este un
robot dedicat aplicatiei de manipulare a waferelor de
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dimensiuni mici pentru o linie de productie sau de
inspectie.

Efectorii utilizati uzual sunt de tipul
vacuumatici sau de tip gripper din materiale CFRP,
aluminiu sau ceramic.

Tabelul 1. Specificatii

Caracteristica Valoare

Model SHR3158-300-PM

Obiecte manipulate Wafere mai mici de 300 mm

Modul de prindere al

Vacuum
waferelor

Forma spatiului de lucru Cilindru

Tipul motoarelor Motoare pas cu pas

Cursa axa Theta 340 deg
Cursa axa Z 300 mm
Viteza axa Theta 270dg/sec
Vitezd axa Z 130 mm/sec
Repetabilitate +0.1um
Controlere C4000
Interfata control RS232C
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Fig. 3. Forma spatiului de lucru si modul de conectare
3.1.2 Efectorul

Efectorul utilizat pentru aplicatie este realizat
dintr-o tija metalica prevazuta cu o zona de centrare a
DVD-ului pentru a fi preluat corect din rastel.
Efectorul este prins in zona de prindere standard a
robotului.

£

Fig. 4. Dimensiunile efectorului

3.1.3 Suport DVD-uri

Suportul pentru DVD-uri este prevazut cu
locasuri special create pentru depozitarea DVD-
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urilor de unde robotul le preia si unde le depune
dupa citirea la camera.

Sortarea se realizeaza dupa numarul DVD-
ului si dupa pozitiile din rastel, acestea fiind
numerotate de sus in jos.

3.1.4 DVD-uri cu codurile QR

Fiecare DVD este prevazut cu un cod QR care
reprezinti numarul DVD-ului. Codul QR este
important pentru a se realiza sortarea.

Pentru aceasta aplicatie sunt folosite DVD-uri
cu dimensiuni standard.

120 mm

36 mm

118 mm Maximum

Fig. 5. Dimensiunile standard ale DVD-ului

3.1.5 Camera achizitie date

Camera este folositd pentru achizitia de
imagine. Imaginile sunt procesate in programul de
comandi. Camera utilizata este una standard, de uz
general.

Camera este folositd cu ajutorul interfetei
Windows si este conectatd prin portul USB.

3.2 Programele software utilizate

Programele folosite pentru aceastd lucrare au
fost programe sub sistemul de operare Windows.

Mediul grafic de programare NI LabVIEW a
revolutionat dezvoltarea aplicatiilor de testare,
masurare si control. Indiferent de experienta,
inginerii §i oamenii de stiintd pot interfata rapid si
eficient cu hardware-ul pentru achizitie si control, pot
analiza date si proiecta sisteme distribuite.

NI Vision Acquisition Software este programul
folosit pentru achizitia imaginii. Acest program
permite achizitia, afisarea si salvare de imagini.

Acest software contine si driverul NI-IMAQ, care
permite achizitie cu orice tip de camera.

4  APLICATIA SOFTWARE
4.1 Modul de functionare al aplicatiei

Aplicatia urmareste aranjarea unor DVD-uri cu
un cod QR 1in functie de numarul ce il contine acest
cod.

Prima etapa o reprezinta citirea tuturor codurilor
QR prin manipularea fiecirui DVD din rastel si
trecerea lui pe la camera de achizitie. Dupa citire,
DVD-ul este depus n aceeasi pozitie cu memorarea
numarului ce il contine.

Dupa ce toate DVD-urile au fost citite si a fost
scrisd matricea cu numerele ce le contine se activeaza
semnalul de generarea a sortarii. Acest program ne
genereaza si miscarile pe care trebuie sa le realizeze
robotul pentru a finaliza sortare.

Dupa ce toate DVD-urile au fost aranjate
robotul se deplaseaza in pozitia de 0.

4.2  Controlul robotului pentru aplicatie

Aplicatia poate rula doar dupa ce utilizatorul
introduce numarul de DVD-uri pentru care se face
sortarea si fisierul cu pozitiile locasurilor din rastel.

Fisier cu coordonatele
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Fig. 6. Interfata de control a aplicatiei
Sortarea se realizeaza doar daca exista

disponibil 1n rastel un locas liber.

In figura 6 este prezentati interfata pe care
utilizatorul o va folosii pentru initializarea si
controlul aplicatiei in timp real.

In figua se poate observa si achizitia de imagine
in timp real, la fel cu numerele DVD-urilor citite.
Programul de rulare este prezentat in matricea de jos
pentru a putea observa ce miscari va realiza robotul.

4.3 Generarea automata a programului de
rulare

Programul de miscare a robtului se genereaza
automat intr-o subrutina a programului principal.
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Fig. 7. Interfata de control a aplicatiei

Generarea se face in funtie de pozitia de
preluare si pozitia de depunere a DVD-ului, iar
pentru ca robotul nu poate sa miste axa X impreuna
cu axa Y, este necesara si folosirea pozitiei actuale
pentru a se genera corect programul.

Pentru generare se ia in calcul si faptul ca DVD-
ul a fost citit sau nu, prin acest lucru programul
generat mai ia 1n calcul si trecerea pe la camera sau
nu a DVD-ului.

4.4  Program citire cod QR

Codul QReste 0 gama de standarde
de codare cu forma de bare bidimensionale (cod
matrice). QR este o prescurtare din engleza de la
quick response (,,raspuns rapid”).

Un cod QR poate stoca un maxim de 7.089
caractere numerice si  4.296 de caractere
alfanumerice. Tn cadrul aplicatiei am generat coduri
QR cu numere aleatoare, iar la citire se vor extrage
doar primele 2 cifre din cod.

Activarea camerei se face doar atunci cand
robotul a ajuns in pozitia de citire, iar codul este
memorat intr-o matrice. Dupa citirea tuturor DVD-
urilor in ordinea pozitiilor din rastel, matricea se
inchide cu un cod care reprezintd pozitia libera din
rastel.

4.5 Program sortare

Sortarea se realizeaza dupa ce toate DVD-urile
au fost citite si matricea de citire a fost inchisa cu
ultima pozitie care este considerata libera.

Programul de sortare genereaza si miscarile care
trebuiesc generate pentru ca DVD-urile sa fie aduse
in pozitia corecta cu ajutorul pozitiei libere.
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Fig. 8. Interfata programului de sortare

5 CONCLUZII

Echipamentele folosite nu sunt dedicate acestei
aplicatii, ele au fost adaptate pentru a corespunde
nevoilor noastre.

Aplicatia a fost testatd in mod virtual, iar
generarea programelor de comandd se realizeaza
corect in LabView.

Pentru realizarea practica a aplicatiei s-au facut
mai multe teste:

* testarea camerei si recunoasterea codului QR
* testarea manipularii unui DVD

* testarea preludrii, citirii si depunerii unui
DVD 1in aceeasi pozitie

Realizarea in intregime a aplicatiei nu a fost
posibila din cauza jocurilor din ultimele doud cuple
pasive, care influenteaza precizia si repetabilitatea de
pozitionare a robotului.

Pe viitor ne propunem sa dezvoltim aceastd
aplicatie prin creearea unui stand experimental cu o
interfatd prietenoasa, care sa poata fi pus la dispozitia
studentilor.

Pentru continuarea acestui proiect vor fi
necesare echipamente dedicate si rezolvarea
problemelor de precizie si repetabilitate ale robotului

6 MULTUMIRI

Multumim domnului profesor Radu Parpala
pentru tot sprijinul in realizarea acestei lucrari si
pentru faptul ca ne-a pus la dispozitie tot
echipamentul necesar pentru realizarea practica .
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