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Abstract : At the monorail robots with long travels and high speeds, where the objects are transported over
the working space in the production room, and the vertical travel of the robot change the dynamic conditions
in the moving time; the constructive solutions of the feed mechanism must be adapted at this special case.
The biggest challenge is the optimal automation for centralized operations and maintenance management.

Prezenta lucrare se refera la analiza managementului mentenantei si functionarii
robotior monorail, specific deservirii sistemelor flexibile de fabricatie, in contextul special
de functionare al acestora gi anume: curse lungi de translatie ale robotului la viteze ridicate
de deplasare si constrangeri de timp datorate multitudinilor de activitati necesare pentru
buna desfagurare a ciclului de productie.

De mentionat ca in general robotii monorail au o sina suspendata, pe care se
deplaseaza un carucior longitudinal pe axa X a robotului, o culisa verticala cu deplasare
pe axa Z a robotului (la bordul caruciorului longitudinal), si 0 axa transversala optionala a
unui carucior intermediar (intre culisa verticala si caruciorul longitudinal), care reprezinta
axa Y a robotului. De regula, acesti roboti sunt utilizati pentru manipularea de obiecte
asezate in stive verticale, catre diferite puncte de alimentare a sistemelor flexibile.

Aceste fapte impun solutii constructive specifice robotilor monorail : pe langa
aspectele dinamice deosebite care trebuie rezolvate sunt si aspectele de automatizare si
programare care trebuie sa asigure atat executarea functiilor cerute de productie cat si
siguranta si buna functionare a robotului conform ISA 99 [1] (Open operations and
maintenance).

De asemenea, controlul axelor robotului trebuie sa se realizeze prin intermediul
traductoarelor rotative inglobate in servomotoarele de avans, iar rapoartele de transmisie
trebuie sa fie compatibile cu numarul de impulsuri gi rezolutia definitd a robotului.
Servomotoarele de avans pe axele robotului vor fi din categoria celor de curent alternativ
sincrone cu variatia frecventei, avand magneti permanenti in rotor, aceasta cu scopul de a
raspunde corespunzator cerintelor dinamice si de precizie impuse.

Pentru a indeplinii cerintele de mai sus, pe langa automatizarea rezolvata local prin
intermediul PLC-ului (care are cateva zeci de senzori de toate tipurile) montat la bordul
robotului, este necesara existenta unui DNC care supervizeaza si coreleaza buna
functionare atat a robotului cat gi a sistemului flexibil de fabricatie, care realizeaza si
functia PHM - managementul predictiv al sanatatii tuturor echipamentelor din subordine.

Importanta bunei functionari a robotului monorail este evidentd — defectarea
acestuia duce la oprirea sistemului flexibil de fabricatie. Mai putin evident este faptul ca in
programul de automatizare din DNC trebuie sa existe o rutina care se va declansa in cazul
defectarii robotului, astfel incat sa minimizeze pierderile de fabricatie din sistemul flexibil,
adica sistemul flexibil sa finalizeze operatiile care nu au nevoie de activitatea robotului.
Putin evident este si faptul ca in cazul functionarii unei parti a sistemului flexibil de
fabricatie, programul de functionare a robotului trebuie schimbat de catre DNC cu unul
optimizat pentru reducerea consumului de energie electrica.

In figura 1 se prezintd organigrama de functionare a unui robot monorail care
deserveste un sistem flexibile de fabricatie. Subrutina de ordonare a sirului se refera la
ordonarea componentelor care vor fi duse pe liniile sistemelor flexibile.
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Fig. 1 — Organigrama de functionare a robotului monorail
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